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AVANT-PROPOS. 



Cet Ouvrage peut être considéré comme une Introduction 
aux applications industrielles de la Mécanique, à la Méca- 
nique analytique, à la Mécanique céleste, et aux branches 
de la Physique mathématique qui se rattachent à la Méca- 
nique; ce qui explique le titre sous lequel j'ai cru devoir le 
faire paraître. 

Je l'ai divisé en trois Parties. 

X 

La première est consacrée à l'étude du mouvement consi- 
déré indépendamment de ses causes. Elle est, pour le fonds, 
empruntée à mon Traité de Cinématique pure , dont elle re- 
produit, avec quelques modifications, les matières qui ont 
trait à la Mécanique. J'y ai introduit toutes les questions rela- 
tives au mouvement d'un point, dont la solution n'exige au- 
cune notion sur la masse et la force ; les théorèmes de Binet 
sur l'accélération aréolaire; enfin une étude géométrique des 
perturbations des planètes, basée sur la théorie des accéléra- 
tions, avec l'application au cas où l'accélération perturbatrice 
est proportionnelle au carré de la vitesse et est dirigée en sens 
inverse de cette vitesse. 

Dans la deuxième Partie, je m'occupe du mouvement des 
systèmes matériels et de ses causes. En ce qui concerne le 
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point matériel, je n'ai, pour ainsi dire, ajouté à ce que ren- 
ferment les Traités de Mécanique rationnelle que la solution 
de Jacobi, notablement simplifiée, du problème du mouve- 
ment d'un point pesant dans un milieu dont la résistance est 
proportionnelle à une puissance quelconque de la vitesse; 
Tétude du mouvement du pendule dans un milieu résistant; 
une théorie du pendule à oscillations elliptiques, et enfin une 
démonstration géométrique du principe de la moindre action. 

J'ai groupé ensuite tous les théorèmes généraux relatifs aux 
systèmes matériels, quelle qu'en soit la nature, en y faisant 
figurer les théorèmes de MM. Bertrand, Lejeune-Dirichlel, 
Y von Villarceau et Clausius, la similitude en Mécanique (de 
Newton, exhumée par M. Bertrand), la théorie des petits mou- 
vements comprenant celle de la stabilité de l'équilibre, enfin 
les formules de Cauchy. 

Ces généralités sont suivies de l'étude des corps solides, en 
commençant par la Statique, qui forme un Chapitre dans lequel 
j'établis, par des démonstrations simples, tous les théorèmes 
connus sur l'équilibre des solides, les systèmes articulés, les 
polygones et courbes funiculaires (avec application aux ponts 
suspendus, etc.); je termine ce Chapitre par une question 
que je n'ai pu placer ailleurs, savoir : la mise en équations re- 
lative au mouvement d'une courbe funiculaire plane avec ap- 
plication aux petites oscillations d'un pendule, dont la masse 
du fil n'est pas négligeable, d'une chaînette et d'un câble de 
pont suspendu. 

Rien d'important n'a été ajouté à ce qui se rapporte au 
mouvement d'un solide autour d'un axe. 

J'ai complété la théorie de la rotation des corps, exposée à 
la fin de mon Traité de Cinématique pure, en y introduisant 
les théorèmes de Poinsot, les équations du mouvement d'un 
système matériel par rapport à trois axes coordonnés rectan- 
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gulaires mobiles autour de leur origine, une théorie très- 
simple du mouvement d'un projectile oblong dans un milieu 
résistant, enfin les équations générales du mouvement d'un 
solide mobile autour d'un point fixe» rapportées à trois axes 
rectangulaires mobiles ayant ce point pour origine. 

La théorie des chocs qui fait suite ne se distingue que par 
certaines applications, la généralisation du théorème de Car- 
no t, et les équations générales relatives au choc de deux 
corps lorsqu'ils sont parfaitement élastiques, mous, semi-élas- 
tiques. 

Le premier Volume se termine par la théorie du mouve- 
ment d'un corps solide par rapport à un système invariable, 
qui diffère peu de celle que j'ai donnée à la fin de mon Traité 
de Cinématique pure. 

Le second Volume comprend l'étude de l'équilibre et du 
mouvement des corps solides en tenant compte du frotte- 
ment, de l'équilibre intérieur des corps, avec l'application, 
empruntée à M. Maurice Lévy, à la théorie des semi-fluides; 
la partie de la théorie mathématique de l'élasticité qui per- 
met de justifier dans certaines limites les hypothèses a priori 
qui servent de base à la théorie de la résistance des matériaux; 
l'exposé de cette dernière théorie; l'étude du mouvement vi- 
bratoire des corps élastiques; l'Hydrostatique, suivie d'une 
théorie élémentaire de la capillarité; l'Hydrodynamique mise 
au courant des progrès qu'elle a réalisés dans ces derniers 
temps; enfin l'Hydraulique. 

La troisième Partie, qui termine le Volume, est relative à la 
Thermodynamique, à laquelle je crois avoir ajouté quelques 
nouveaux éléments, et qui est suivie de la théorie du mou- 
vement des projectiles dans les armes à feu. 
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J'ai l'intention de publier un troisième Volume, qui com- 
prendrait la théorie des machines proprement dites, celle des 
récepteurs hydrauliques et des machines k vapeur. 

En terminant, je dois remercier H. Kretz, Ingénieur en chef 
des Manufactures de l'État, des observations qu'il a bien voulu 
me faire, et H. le professeur Chevilliet, ancien Élève de l'É- 
cole Normale, du concours qu'il m'a apporté en revoyant les 
épreuves, en vérifiant les calculs, en me signalant plusieurs 
points dont l'exposition laissait à désirer, et enfin en me com- 
muniquant quelques Notes intéressantes qui ont été insérées 
dans l'Ouvrage. 



*—* 
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MÉCANIQUE GÉNÉRALE 



PREMIÈRE PARTIE. 

DU MOUVEMENT CONSIDÉRÉ INDÉPENDAMMENT 

DE SES CAUSES. 



CHAPITRE PREMIER. 

DE LA VITESSE D'UN POINT. 



1. Un système invariable est un système géométrique de 
points dont les distances respectives restent constamment les 
mêmes. 

Si, comme première approximation, on fait abstraction des 
faibles déformations dont un corps solide est susceptible, on 
peut le considérer comme formant un système invariable. 

II est facile de concevoir, à un point de vue géométrique, 
un système invariable formé par l'ensemble de plusieurs corps 
solides. 

2. Un corps solide est en repos ou en mouvement par rap- 
port à un système invariable, selon que sa position par rapport 
à ce système reste constamment la même ou varie successive- 
ment, ou encore selon que le corps et le système invariable 
forment ou non un autre système invariable. 

Le repos comme le mouvement est absolu ou relatif, sui- 
vant que le système invariable auquel on rapporte la position 



2 PREMIÈRE PARTIE. — CHAPITRE 1. 

du solide occupe ou n'occupe pas constamment le même lieu 
dans l'espace. 

Le repos absolu ne paraît pas devoir exister dans la nature; 
on sait, en effet, que les corps placés à la surface de la Terrç 
participent au double mouvement de cette platète autour de 
son axe et autour du Soleil, et que le Soleil lui-même est em- 
porté dans l'espace en entraînant avec lui les planètes et les 
satellites qui les accompagnent. 

Nous étudierons en premier lieu le mouvement d'un point 
faisant ou non partie d'un système invariable. 

3. Lorsqu'un point se meut, ses diverses positions succes- 
sives déterminent une ligne continue appelée trajectoire. 

On appelle élément de chemin ou chemin élémentaire un 
arc infiniment petit de la trajectoire. 

4. Mouvement uniforme. — Le mouvement d'un point, cur- 
viligne ou rectiligne, est uniforme lorsque les chemins par- 
courus sont proportionnels aux temps correspondants. 

On donne le nom de vitesse, dans le mouvement uniforme, 
au chemin parcouru dans l'unité de temps adoptée. 

Soient s l'arc de trajectoire décrit ou parcouru au bout du 
temps t, v la vitesse, on a 

s = vt. 

Nous prendrons le mètre pour unité de longueur et la 
86400* partie du jour moyen ou la seconde pour unité de 
temps. 

5. Mouvement varié. — Le mouvement est varié quand les 
chemins parcourus ne sont pas proportionnels aux temps cor- 
respondants. 

• 

6. Représentation de la loi du mouvement varié. — La loi 
du mouvement varié d'un point sur sa trajectoire sera connue 
si l'on donne une équation de la forme 

au moyen de laquelle on calculera le chemin parcouru au bout 
d'un temps t, ce qui fera connaître la position du mobile, en 
mesurant les chemins à partir d'une même origine. 
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7. Vitesse dans le mouvement varié. — La vitesse d'un mo- 
bile au bout du temps /, dans le mouvement varié, est celle 
qui résulte de l'hypothèse d'un mouvement uniforme dans le 
parcours du chemin élémentaire rfr, correspondant à un temps 
infiniment petit dt; de sorte que l'on a 

ris 

et la vitesse est ainsi la dérivée de l'espace par rapportait 
temps. 

8. Vitesse angulaire dans le mouvement de rotation d'un 
point. — Concevons qu'un point parcoure un cercle de rayon r 
avec la vitesse v; tous les points du rayon r décrivant des arcs 
semblables, leurs vitesses sont proportionnelles à leurs dis- 
tances au centre; de sorte que si w est la vitesse du point du 
rayon situé à l'unité de distance du centre, c'est-à-dire ce que 
Ton appelle la vitesse angulaire, on a 

Si est l'angle formé par le rayon mobile avec un rayon fixe 
déterminé, on a 

dt 

9. Détermination de l'espace parcouru connaissant la vi- 
tesse. — Soient s, et s les chemins parcourus au bout des 
temps /, et /; on a 

ils - l'f/f, 

d'où 



v — v / vdi, 
Je 9 



et une intégration fait connaître l'espace s lorsque v est donné 
en fonction du temps. 

10. Du mouvement uniformément varié. — Le mouvement 
d'un point est uniformément varié quand la vitesse croit ou 
décroît de quantités proportionnelles au temps. 

Ce mouvement est uniformément accéléré ou retardé , selon 
que la vitesse augmente ou diminue. La vitesse v dans le mou- 

i. 
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veinent uniformément varié est donc représentée par une 
expression de la forme 

(l) v=v 9 ±mt, 

f f étant la vitesse initiale ou relative au premier instant, a une 
constante positive qui représente la variation éprouvée par la 
vitesse au bout de chacune des unités successives du temps. 
La constante a est en quelque sorte la vitesse constante avec 
laquelle le mouvement s'accélère ou se retarde, puisque l'on a 



V l»_ 



et elle mesure ainsi l'accélération du mouvement. Nous lui 

donnerons le nom é* accélération dans le sens du mouvement, 

pour un motif que nous ferons connaître plus loin. 

ds 
En remplaçant v par sa valeur -tt> dans la formule (i), on 

obtient l'équation 

ds 

dt • ' 

dont l'intégrale, en supposant que l'origine des espaces cor- 
responde à celle du temps» est 

. » ttt 7 , , 

(2) - S:~V ê tdz - ('). 

Ainsi, dans le mouvement uniformément varié, l'espace est 
une fonction du second degré du temps; la réciproque de cette 
proposition est évidemment vraie; car si 

/, m et n étant des constantes, on a en différentiant 

dt 

-— = /// -h 'xnt. 

dt ' 

et cette vitesse varie bien proportionnellement au temps. 



(') On peut armer à ce résultat par une simple considération géométrique, 
en déterminant l'aire comprise entre la droite représentée par l'équation (i), 
les axes coordonnés et l'ordonnée correspondant à l'abscisse t (voir mon Traité 
de Cinématique pure, p. 7). 
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La formule (a), en ayant égard à la relation (1), peut se mettre 
sous la forme 



-2 h -^ W - * f . 

2 2/ 2 



ce qui exprime que : 

Dans le mouvement uniformément varié, le chemin parcouru 
dans un certain temps est le même que si le mobile eût été 
animé d'une vitesse constante égale à la demi-somme des vi- 
tesses initiale et finale. 

Si le mobile n'a pas de vitesse initiale au point de départ, 
les formules (1) et (2) se réduisent à 

at 1 s 
v _— at n s -- — : 
2 

les vitesses sont proportionnelles aux temps écoulés et les 
espaces parcourus aux carrés des temps. 

11. Chute verticale des corps pesants dans le vide. — La 
chute des corps dans le vide offre, pour chacun des points qui 
les constituent, un exemple remarquable du mouvement uni- 
formément accéléré. 

On a trouvé expérimentalement à Paris pour la valeur de 
l'accélération de la gravité, que Ton désigne par la lettre g 9 

^ = 9 ro ,8o88. 

Si donc un corps tombe dans le vide sans vitesse initiale, sa 
vitesse au bout du temps t est 

(3) v-=&, 

et la hauteur h qu'il aura parcourue dans sa chute verticale 

(4) /«-;**■, 

d'où, par l'élimination de / entre (3) et (4)> 



v ^ypïgh, 



ce qui fait dire que \jigh est la vitesse due à la hauteur h, 
Au bout du temps t -h i, la hauteur de la chute est 

d'où, en retranchant de l'équation (4), 
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Donc les chemins parcourus dans les unités de temps succes- 
sives, à partir du premier instant, sont entre eux comme les 
nombres impairs successifs. 

12. Explication d'un phénomène observé au pied des hautes 
chutes d'eau. — Concevons deux points pesants m 9 m' tom- 
bant librement sans vitesse initiale d'un lieu À, situé à une 
hauteur H au-dessus du soi, et supposons que la chute de m 
ait lieu à une époque, que nous prendrons pour origine du 
temps t, antérieure de à celle du point de départ de m'. 
Soient h, h' les hauteurs parcourues par m, m' au bout du 
temps t, on a 

Désignons maintenant par e la hauteur dont m est tombé à 
l'origine de la chute de m' ; on voit immédiatement que 

par suite __ 

L'écart maximum de m, m' correspondant à h — H sera 

Supposant, par exemple, que H ~ 4oo m , e — o m ,oooooi, on 

trouve 

Ç - o™,o4. 

On conçoit très-bien dès lors pourquoi au pied des cascades 
d'une très-grande hauteur, comme celle du Staubach, qui est 
de 3oo mètres environ, on n'observe qu'un brouillard, auquel 
on pourrait donner le nom de poussière d'eau, au milieu du- 
quel on pénètre sans inconvénient, quoique le volume d'eau 
produit par la réunion des gouttelettes liquides tombant sur le 
sol ne soit pas sans importance. 

13. Ascension des corps pesants dans le vide. — Considérons 
le mouvement d'un corps pesant lancé verticalement de bas 
en haut dans le vide, avec la vitesse initiale tv L'expérience 
prouve que l'on peut appliquer ici les formules relatives au 
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mouvement uniformément retardé ou que Ton a 

«' = «'• — S*> h = i\t— \gt\ 

Le mobile arrivera à sa plus grande hauteur lorsque la vi- 
tesse v sera nulle ou au bout du temps / ~ — , ce qui donne, 
pour la hauteur maximum à laquelle il sera parvenu, 

c'est pourquoi l'on dit que — est la hauteur due à la vitesse v,. 

A partir de cet instant, le mobile tombera d'un mouvement 
uniformément accéléré, et il est facile de voir que la vitesse 
au bas de la chute sera précisément égale et contraire à la vi- 
tesse initiale e t . 

14. De la projection d'une vitesse sur une droite ou sur un 
plan. — Nous représenterons graphiquement la vitesse d'un 
point mobile par une longueur proportionnelle à celte vitesse 
portée dans le sens du mouvement sur la tangente à la trajec- 
toire, à partir du point de contact; on comprend dès lors ce 
que l'on doit entendre par la projection orthogonale ou 
oblique d'une vitesse sur une droite ou un axe tixe. 

Soient 

m (Jig. i) la position actuelle du mobile sur la trajectoire; 

Fig. i. 

/A. 



m s 1 » \ 

/ 7 / 

1 l i 



il» v x 



mm' l'élément de chemin parcouru dans le temps dt; 

», n les projections de m et m! sur un axe Ox, par des plans 

parallèles à un plan déterminé; 
v la vitesse de m; 
v, sa projection sur Ox. 
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On voit facilement sur la figure que 



mm nn' 



mv m* x 



OU 



nn — — mm = -£ prff - p, a/, 



d'où 



/î/f' 



À" "■"*'«• 



nn' 



Or —j- n'est autre chose que la vitesse du point n considéré 

comme un point mobile. Donc la projection de la vitesse d'un 
point sur un axe est la vitesse de la projection du mobile sur 
l'axe. 

La projection orthogonale d'une vitesse sur un axe est ce 
que l'on nomme la vitesse du mobile estimée suivant cet axe. 

Si nous rapportons le mouvement du point à trois axes fixes 
rectangulaires Ox 9 Ojr> Oz, on a, en appelant ?„ f>> f* les vi- 
tesses des projections du mobile sur ces trois axes, 

v x — PCOS(<', x) y v r — PCOSff, y), v t -= <'COS(e, 2), 

V — ^i'I -+- P* -t- ?l . 

La vitesse d'un point est donc complètement déterminée 
quand on connaît les vitesses des projections de ce point sur 
trois axes rectangulaires. 

Si Ton considère le mouvement de la projection d'un point 
mobile sur un plan, on voit, par un raisonnement analogue au 
précédent, que la vitesse de la projection du point est la pro- 
jection de la vitesse de ce point sur le plan. 

15. De la composition des vitesses simultanées. — Expli- 
quons d'abord comment un point peut être considéré comme 
animé simultanément de plusieurs mouvements distincts. 
Concevons, à cet effet, une bille qui se meut sur un bateau, 
entraîné lui-même dans le courant d'une rivière. Le centre 
de cette bille possède à la fois : i° le mouvement relatif dont 
il est animé par rapport au bateau ; 2 le mouvement du ba- 
teau par rapport aux rives; 3° le mouvement que celles-ci pos- 
sèdent en commun avec la Terre autour de son axe et autour 
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du Soleil; 4° enGn le mouvement de translation du Soleil lui- 
même. 

De tels mouvements sont dits relatifs ou indépendants, 
parce que, en effet, chacun d'eux est censé 3voir Heu comme 
si tous les autres n'existaient pas. 

Le mouvement réel ou absolu est appelé mouvement ré- 
sultant des mouvements simultanés relatifs; ces derniers 
portent le nom de mouvements composants*. 

La vitesse du mouvement résultant est la résultante des vi- 
tesses des autres mouvements considérés, et celles-ci en sont 
les composantes. 

16. La résultante de deux vitesses simultanées dont un point 
est animé est représentée en grandeur et en direction par la 
diagonale du parallélogramme construit sur les droites qui 
représentent ces vitesses. — Considérons en premier lieu le 
cas où le point m (Jig. 2) est animé de deux mouvements rec- 

Fig. 1. 




alignes et uniformes suivant les directions OA et OB. 
Soient 

v la vitesse dont OA est la direction ; 
v 9 la vitesse du mouvement suivant OB. 

On devra considérer le point m comme se mouvant unifor- 
mément sur la droite OA avec la vitesse v, tandis que cette 
droite se déplace parallèlement à elle-même en s'appuyant de 
son extrémité sur la ligne OB, de manière que chacun de 
ses points soit animé d'un mouvement uniforme dont la vi- 
tesse elle-même est égale et parallèle à c'. 

Supposons que le mobile partant de sa position initiale 
soit arrivé en c au bout du temps /, et que, par conséquent, 
la droite OA se soit transportée dans ce temps, parallèlement 
à elle-même en O'cA'; on a 

00'^ ?'/, 0'c=-tf, 
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d'où 

00' _*' 

Oc ~ t> ' 

Ce qui prouve que : i° le mobile se meut sur une droite OcC 
de direction déterminée; 2 les chemins Oc, OC décrits sur 
cette droite sont proportionnels aux espaces correspondants 
00', OB décrits sur OB ; 3° si OA = v, OB = c' représentent les 
chemins parcourus dans l'unité de temps, OC sera pareillement 
le chemin décrit par le mobile pendant cette unité; 4° si V est 
la vitesse résultante, elle est représentée par la diagonale OC 
du parallélogramme OACB construit sur OA et OB, ce qui est 
conforme à renoncé. 

Deux mouvements simultanés et indépendants quelconques 
d'un point, pouvant être supposés rectilignes et uniformes 
pendant un temps infiniment petit, il s'ensuit que la vitesse 
du mouvement résultant sera toujours représentée en gran- 
deur et en direction par la diagonale du parallélogramme 
construit sur les droites qui représentent les vitesses compo- 
santes., 

17. Décomposition d'une vitesse en deux autres de direc- 
tions données. — La vitesse V (fig. a), représentée en gran- 
deur et en direction par la droite OC, peut toujours être 
considérée comme résultant de deux autres mouvements si- 
multanés et indépendants, suivant les directions données OA, 
OB ; les vitesses v = OA, e' = OB de ces derniers s'obtiendront 
en construisant le parallélogramme OACB, dont la diagonale 
représente la vitesse du mouvement proposé. 

Pour trouver les relations algébriques qui doivent exister 
entre les différents éléments de la question, nous remarque- 
rons que le triangle OAC donne 



V — - vV -h v n -r- a «V cos ( f , »>'), 

sin(V,e) — r*sin ((',!>'), 

sin(V,f')^£sin (*>,«>'), 

formules qui déterminent complètement V en grandeur et en 
direction, et au moyen desquelles trois quelconques des élé- 
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ments du triangle OAC étant donnés, pourvu qu'il y entre au 
moins un côté, on trouvera au besoin les trois autres. 

18. La résultante de trois vitesses, non situées dans le même 
plan, dont un point est animé simultanément, est en grandeur 
et en direction la diagonale du parallélépipède construit sur 
les droites qui représentent ces trois vitesses. 

Soient [fig. 3) AB, ÀC, AD les droites qui représentent les 
trois composâmes; la résultante des deux premières sera 

Fig. 3 

H 



s 



\ 



i — V--— -» — 



&:- : — JL-i. b 



D 



représentée par la diagonale AH du parallélogramme ABHC 
qui leur correspond; la résultante de cette vitesse AH et de 
la troisième vitesse AD, ou la résultante des trois vitesses 
proposées, sera la diagonale AE du parallélogramme ADEH, 
c'est-à-dire la diagonale du parallélépipède construit sur les 
droites AB, AC, AD, ce qui prouve aussi que Ton arrive bien 
au même résultat, quel que soit Tordre dans lequel on effec- 
tue la composition des vitesses. 

Réciproquement, on peut décomposer une vitesse connue 
en grandeur et en direction en trois autres de directions don- 
nées. Il suffit, en effet, de construire sur les trois directions 
un parallélépipède, dont la diagonale soit la droite qui repré- 
sente la vitesse proposée. 

Si V est la résultante de trois vitesses rectangulaires v,v',v", 
fofig- 3 donne évidemment 



V = yV -h o" -f- I'" 7 , 



<>' v" 



cos(V,«>) =^j cos(V, •»*) =^i cos(V, *>*) = y> 

formules qui déterminent complètement Y en grandeur et en 
direction. * 
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19. Composition d'un nombre quelconque de vitesses simul- 
tanées. — Soient (fig. 4) AB, AC, AD, AE, AFles droites qui 

Fig. 4 . 




représentent ces vitesses en grandeur et en direction. Compo- 
sons d'abord les deux premières, puis leur résultante AN avec 
la troisième, la résultante de ces deux dernières avec la qua- 
trième, et ainsi de suite; on arrive de cette manière à la ré- 
sultante AR de toutes les vitesses composantes, et du tracé de 
la figure on déduit le théorème suivant : 

La résultante d'un nombre quelconque de vitesses est re- 
présentée en grandeur et en direction par le dernier côté de 
la ligne polygonale formée par les droites respectivement 
égales et parallèles à celles qui représentent les composantes, 
et de même sens. 

En considérant les projections des vitesses et de leur poly- 
gone sur un plan quelconque, on en tire immédiatement cette 
conséquence, qui conduit à une construction très-simple de la 
résultante dans l'espace : 

La projection de la résultante sur un plan est la résultante 
des projections des vitesses composantes. 

Dans le cas particulier où les vitesses sont dirigées suivant 
la même droite, leur résultante est égale à la somme algé- 
brique de ces vitesses, en considérant comme positives celles 
qui ont un certain sens et comme négatives celles qui ont un 
sens contraire. 

20. De ce qui précède, et d'un théorème connu en Géomé- 
trie, on déduit cette conséquence : 

En projection sur un axe, la résultante d'un nombre quel- 
conque de vitesses est égale à la somme algébrique des vitesses 
composantes. 

Maintenant il est facile de voir que, quel que soit l'ordre dans 
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lequel on compose les vitesses, on arrive toujours au même 
résultat; car, quel que soil aussi le mode de composition suc- 
cessive de ces vitesses, la somme dejeurs projections sur un 
axe quelconque en est complètement indépendante, et par 
conséquent on obtiendra toujours une même résultante dont 
la grandeur et la direction seront ainsi complètement déter- 
minées par ses projections sur trois axes arbitraires. 

21. Détermination algébrique de la résultante d'un nombre 
quelconque de vitesses. — Rapportons les vitesses compo- 
santes t% e', p",... et leur résultante V à trois «xes rectangu- 
laires Ox, x> 0*9 passant par un même point 0. Le théorème 
ci-dessus donne 

( Vcos(V, x) ■=.- pcos(p, x) -+-«/cos(p', x) -+-. . . 

(A) < Vcos(V,/) == ecos(«', y) -+- p'cos(<>\ r) -+-. ? . 

( Vcos(V, z) — ccos (<>, z) -+-<>'cos(e;', z) -+- 

Appelant X, Y, Z les sommes algébriques des vitesses com- 
posantes projetées sur les trois axes, on a les relations 

(B) cus(V f jr) = ï, C08(V,7) = ~, cos(V,2) = ^, 

qui déterminent complètement V en grandeur et en direc- 
tion. 

Enfin il est facile de reconnaître, à l'inspection des for- 
mules (A), que l'on peut décomposer d'une infinité de 
manières différentes une vitesse en plus de trois autres direc- 
tions données f 1 ). 

22. Des sommes et des différences géométriques.— Si, pour 
exprimer que la vitesse V est le dernier côté du polygone 
formé parles lignes qui représentent e, v\ p",... en grandeur, 
en direction et en sens, nous nous servons de la notation sym- 
bolique 

(') Voir, pour les applications de la composition des vitesses à la construc- 
tion des tangentes, mon Traité de Cinématique pure, Chap. I, § V, p. 19. 
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uous dirons que V est la somme géométrique des longueurs 



Vf V'y *>",••'• 



La différence géométrique de V ei c, ou l'excès géomé- 
trique de la ligne V sur la ligne v, sera la ligne w qui, ajoutée 
géométriquement à c, donnera V, et nous écrirons 

(b) ^=V — p. 

La résultante des vitesses c, c', f",..., avec la vitesse u, étant 
la même que celle de V et de u, on a 

En prenant u en sens contraire, on aurait 

(fi) V — «= M-f- ?-+- P" -*-... — «. 

Les formules symboliques, telles que (a), (6), (c), (d), ont 
reçu le nom d'équations géométriques linéaires, et l'on voit : 
i° que Ton peut ajouter ou retrancher une même quantité aux 
deux membres d'une pareille équation; s° que l'on peut faire 
passer un terme d'un membre dans un autre, pourvu qu'on en 
change le signe. 

Les équations géométriques linéaires, dont nous étudierons 
à mesure les propriétés, nous seront fort utiles plus tard 
comme moyen de simplifier certaines démonstrations. 

23. Des produits géométriques. — Nous appellerons pro- 
duit géométrique de deux longueurs a, b, issues d'un même 
point, le produit algébrique de l'une d'entre elles par la pro- 
jection de l'autre sur sa direction, ou encore le produit algé- 
brique de ces longueurs par le cosinus de leur angle. 

Le produit géométrique de deux longueurs sera donc positif 
ou négatif selon que leur angle sera aigu ou obtus. 

On voit ainsi que le produit géométrique de deux droites 
est nul lorsqu'elles sont rectangulaires, et qu'il est égal à 
leur produit algébrique lorsqu'elles ont la même direction. 

Si, pour représenter le produit géométrique de a, 6, on em- 
ploie la notation symbolique a x b, il est clair que de la défi- 
nition ci-dessus on déduit a x 5 = 5 X a; en d'autres termes, 
dans un produit géométrique de deux facteurs, on peut inter- 
vertir l'ordre de ces facteurs. 



VITESSE D UN POINT. 1 5 

Supposons que a soit une somme géométrique représentée 
par 



a — c -f- c' -*- c* -+-... , 



on a 

«COS(tf, 6)= ccos(c, 6) -+Vcos(c', A) 



• ■ • « 



et, en multipliant par 6, 

abcos(a, b) -= c£cos(c, b)-h c'cos(c^ 6) -h 

ou 

ab ~ cb -h c'b -h. . ., 

ce que Ton peut exprimer ainsi : 

Le produit géométrique d'une longueur par une somme 
géométrique est égal à la somme algébrique des produits géo- 
métriques de cette ligne par les éléments de la somme géomé- 
trique. 

Soit _ _ 

b- d + d' -+-*•-*-...; 

on a, eu égard à ce théorème, 

ab — r(rf-r- r/'-i-. . . -*-c' (3 -+-</'-+-. . .) -h . . . 
-- cd-r- cd'-r ... -h c'd -+- c'd'-i-, . .. 

Donc /e produit géométrique de deux sommes géométriques 
est la somme algébrique des produits semblables des éléments 
de l'une des sommes par chacun des éléments de Vautre. 

2i. Expression du produit géométrique d'une longueur par 
v.n déplacement élémentaire résultant d'une rotation autour 
d'un point. 

Soient (Jig.5) 




m \. la droite qui représente une longueur 9 ; 
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mm' un déplacement élémentaire d'un point m de cette 

droite résultant d'une rotation autour du point ; 
ma, mK les projections de mm! et mO sur mk; 
d9 le déplacement angulaire élémentaire mOm'. 

On a 

mm' — - Om.dQ, 

et, par la similitude des triangles mrn'a, mOK, 

OK 

wrt = mm' 7— = OK.</0. 

On déduit de là, pour le produit géométrique de <p par mm\ 



y mm' -- y x ma =- yOK.f/9. 

Ce produit géométrique est donc le même que si le point m 
coïncidait avec le pied de la perpendiculaire abaissée du 
point sur la direction de la droite, pour un même déplace- 
ment angulaire autour de ce point. 

Nous donnerons au produit <p X OK le nom de moment de 
la longueur cp par rapport au point pris pour centre des mo- 
ments. 

On devra considérer ce moment comme'posilif ou négatif, 
conformément aux conventions établies sur les signes des 
produits géométriques, ou selon que le point K se déplacera 
dans le sens de cp ou en sens inverse, ou encore que le 
point K, censé se mouvoir autour de en venu de la vi- 
tesse cp, imprimera au rayon OK un mouvement de rotation 
dans le sens de dO ou en sens inverse. 

Nous supposerons, comme on le fait ordinairement, que ce 
déplacement angulaire dô a toujours^ lieu de la gauche vers la 
droite. 

H résulte de ce qui précède : 

i° Que le moment d'une somme géométrique de longueurs 
situées dans un même plan est égal à la somme algébrique 
des moments des éléments de cette somme, puisque lès pro- 
duits géométriques ne diffèrent des moments que par le fac- 
teur constant d6. 
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ï° La tomme algébrique des moments, par rapport à un 
point, des éléments ci-dessus de la somme géométrique est 
nulle ['). 

25. Composition et décomposition des moments. — Conce- 
vons qu'à partir du point on porte, sur la perpendiculaire au 
plan qu'il détermine avec?, une longueur L proportionnelle 
au moment dans le sens pour lequel ce moment serait po- 
sitif pour l'observateur couché suivant cette droite et ayant 
les pieds en 0. 

Soit V la droite qui représente de la même manière le 
moment de la projection 9' de 9 sur un plan passant par le 
point 0. 



(') La premier de tes théorèmes, qui eu 
se démontrer ainsi qu'il suit. 
Soient {fis- 6} 

ri B . 6. 




AD la somme géométrique de deux droites AB, AC ; 
OK, OH, OJ le* perpendiculaires abaissée! du point O Sur AB, AD, AC. 
Il faut prouver que 

AB x OK -t- AC x OJ = AD x OH 

triangle AOB -+- triangle AOC ■» triangle AOD. 

Hais les trois triangles ont 'un coté commun 0A ; il suffit donc de prouver que 
la perpendiculaire DN abaissée de D sur 0A est égale h la somme des perpen- 
diculaire* BH et CP .abaissées sur la même* droite des points B et G, ce qui 
devient évident en menant CQ parallèle à 0A jusqu'à la rencontre de DN, et 
remarquant que les triangles CQD, ABM sont égaux. 

Le théorème étant établi pour deux droites s'étend facilement k une somme 
géométrique quelconque dont les éléments sont situés dans le même plan. 
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Les longueurs L, L' étant proportionnelles aux aires des 
triangles formés par le point et les droites qui représen- 
tent <p, <p', il s'ensuit que la seconde est la projection de 
Vautre sur sa direction. 

Soient 

L, /, /',... les moments d'une somme géométrique et de ses 

éléments ; 
L„, /«, t u ,- . . leurs projections sur un axe Ou. 

Si l'on projette la somme géométrique sur le plan xOy f on 
a, d'après le numéro précédent, 

L x = / x -+- L -+- . . . , 
et de même 

Iji_ == «_ -f- * _ "+~ . • • > 

Donc : 

i° En projection sur un axe, la droite qui représente le- 
nto ment d'une somme géométrique est la somme algébrique 
des droites semblables relatives aux composantes. 

2° La droite qui représente le moment de la somme géomé- 
trique est la somme géométrique des droites semblables rela- 
tives aux composantes. 
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CHAPITRE IL 

DU MOUVEMENT GÉOMÉTRIQUE DES SYSTEMES INVARIABLES. 



§ I. — Mouvement de translation, de rotation, de roulement. 

26. Mouvement de translation. — Lorsque les divers points 
d'un système invariable (1) décrivent, à un instant donné, des 
éléments égaux et parallèles, le mouvement de leur ensemble 
se nomme mouvement translate ire ou de translation. 11 est 
évident que les vitesses simultanées des divers points sont 
aussi égales et parallèles aux mêmes instants. 

Le mouvement de translation peut être rectiligne ou curvi- 
ligne, selon que les différents points du corps décrivent 
des lignes droites ou des lignes courbes; seulement, dans le 
deuxième cas, les directions parallèles du mouvement chan- 
gent d'un instant à l'instant suivant. 

27. Mouvement de rotation. — Lorsque les différents 
points d'un système invariable décrivent simultanément, autour 
d'un axe fixe, des éléments de cercles concentriques, perpen- 
diculaires à cet axe, le mouvement du système est ce que l'on 
nomme un mouvement rotatoire ou de rotation autour de cet 
axe, et l'on voit sans peine que les déplacements angulaires 
simultanés des plans méridiens correspondant aux divers 
points du système sont égaux. 

Soient 

V la vitesse d'un point situé à la distance r de Taxe; 
o) la vitesse angulaire (8), c'est-à-dire la vitesse d'un point du 
système situé à une distance de l'axe égale à l'unité. 

2. 
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Les éléments \dt et tùdt étant semblables, il vient 

\dt _r 
vdt ~~ 1 

d'où 

La vitesse d'un point est donc égale au produit de la vitesse 
angulaire par la distance de ce point de Vaxe. 

28. Le mouvement de glissement est celui dans lequel les 
mêmes points ou éléments de la surface d'un solide se mettent 
successivement en contact avec les éléments distincts et con- 
sécutifs de ta surface d'un autre solide. 

$9. Dans le mouvement de roulement, les éléments superfi- 
ciels et consécutifs d'un corps viennent se mettre successive- 
ment en contact, sans glissement, avec les éléments consécutifs 
de la surface d'un autre fcorps. 

Considérons, en particulier, deux cyliftdres roulant Vun sur 
l'autre; on peut réduire la question au roulement de leurs 
sections droites Tune sur l'auire. Or, en regardant ces courbes 
comme des polygones infinitésimaux ayant actuellement un 
côté commun ab, les côtés consécutifs bc\ c'd' f ... de la 
courbe mobile doivent venir successivement coïncider avec 
les éléments respectivement égaux bc, cd,... de la courbe 
fixe, et pour que b ! c' vienne coïncider avec bc, il faut qu'il y 
ait rotation de la figure mobile autour du point b supposé fixe. 

D'où l'on conclut qu'une courbe qui roule sur une autre 
peut à chaque instant être considérée comme tournant, pen- 
dant un temps infiniment petit, autour du point de contact sup- 
posé fixe pendant cet instant, et qui, pour ce motif, est ce que 
Ton appelle un centre instantané de rotation. 

On déduit de la que la normale à la courbe décrite par un 
point quelconque de la figure mobile passe par ce centre. 

On voit ainsi pourquoi la normale à la cycloïde passe par 
le point de contact de la circonférence avec la droite direc- 
trice, pourquoi la normale aux épicycloïdes .passe par le point 
de contact des circonférences, etc. 
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30. Mouvement simultané de roulement et de glissement. 
— Supposons qu'un corps (S) glisse pendant, le temps dt par 
un de ses éléments superficiels a sur un élément w' d'un autre 
corps (S'); qu'à la fin de dt un élément w, de (S) consécutif 
de m tienne ae mettre en contact avec l'élément c», de (S') 
consécutif de &>'; cette superposition résultera d'un rouie* 
menu On peut concevoir que &>, se comporte vis-à-vis de &>' t 
de la mêflte manière que « par rapport à »', et ainsi de suite; 
le mouvement de (S) sur (S') résultera donc d'un* succession 
de glissements élémentaires et de roulements successifs. Le 
glissement et le roulement correspondants peuvent être consi- 
dérés comme ayant lieu simultanément. 

Pour bien faire voir en quoi consiste ce mouvement, consi- 
dérons le cas où (S) et (S') sont deux prismes droits dont les 
sections sont des polygones réguliers. On voit de suite que 
l'on est ramené à considérer le mouvement de ces sections 
l'une sur l'autre. 

Supposons que les côtés de (S) soient plus petits que ceux 
de (S 7 ), que leurs côtés respectifs (fig. 7 ) AB, A'B' coïncident 

Fig. 7. 






ainsi que leurs sommets A, A'; on amènera loi F par un 
déplacement translaloire, puis BC venu. en B'C, en contact 
avec B'C par une rotation autour de B*, et ainsi de suite. 

Le roulement et le glissement de deux circonférences, et 
en général de deux courbes planes, se produiront simultané* 
ment de la même manière, en remarquant que Ton peut con- 
sidérer les deux courbes comme des polygones infinitési- 
maux, mais dont les côtés correspondants de Tune et l'autre 
courbe peuvent être regardés comme ayant des longueurs in- 
égales ('). 



( » ) Voir, pour plut à* détails, sur 1* roulement tt l+fMftumtmt, «ml Traité 
«V Ci*ém**im jw», Ctop. 1H, $ VU, p, 1 *. 
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§ II. — Du mouvement d'un système invariable 
parallèlement à un plan. 

31. Le mouvement de rotation autour d'un axe fixe n'est 
évidemment qu'un cas particulier de celui où tous les points 
du système sont animés, à un instant donné, de vitesses simul- 
tanées quelconques parallèles à un plan donné, mouvement 
qui, envisagé dans la projection du système sur le plan, revient 
à celui d'une figure invariable mobile dans ce même plan. 

32. Du centre instantané de rotation d'une figure invar 
riable mobile dans son plan. — La position et le mouvement 
d'une telle figure sont évidemment définis par ceux d'une 
droite AB (fig. 8), qui joint lès points A, B de cette figure. 

Fi&. 8. 




Soient 

A'B' la position que prend la droite AB au bout d'un temps 
infiniment petit; 

le point de rencontre des perpendiculaires élevées aux mi- 
lieux I, K des chemins élémentaires AA', BB'. 

De l'égalité des triangles AOB, A' OB', qui ont leurs trois 
côtés respectivement égaux, résulte celles des angles BOB', 
AOA', et l'on voit ainsi que le mouvement le plus général 
d'une figure plane peut à chaque instant être considéré 
comme se faisant autour d'un point actuellement fixe 0, et qui 
est un centre instantané de rotation. 

Remarque. — Si les déplacements AA', BB' sont parallèles 
et obliques à AB, ils sont égaux : car la projection de AB 
sur A'B' étant égale à cette dernière droite, en négligeant les 
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termes du second ordre, il faut nécessairement que les projec- 
tions semblables de AA', BB' soient aussi égales, et le mou- 
vement se réduit à une simple translation. 

Dans le cas où les chemins élémentaires AA', BB' sont per- 
pendiculaires à AB {fi g. 9), ils peuvent être inégaux, mais 

Fig. 9. 



....A. 



alors le centre instantané se trouve évidemment au point de 
rencontre C de AB, A'B'. 

33. Conséquences diverses. — Il résulte de ce qui précède 
que : 

i° Les différents points de la figure mobile décrivent simul- 
tanément des éléments proportionnels à leur distance au centre 
instantané; 

a" Les normales correspondant à ces divers éléments vont 
toutes concourir à ce centre; 

3° La connaissance de lu vitesse V de l'un de ces points 
situé à la distance r du centre suffit pour déterminer la vi- 

V 

tesse angulaire instantanée &>=—•, par suite, la vitesse d'un 

point quelconque. 
Soient, à un instant donné (fig. 10), 

Fig. 10. 




le centre instantané de rotation; 

Oi, Os, Oj,. .. les positions successives des centres instantanés 

sur le plan fixe ; 
(X, , (X, , (X â , . . . les positions correspondantes des mêmes points 

sur le plan de la figure mobile. 
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Au bout du temps infiniment petit dt, le point <X, viendra 
en 0, ; mais, comme ce déplacement ne peut s'effectuer 
qu'autour du centre instantané 0, il s'ensuit que la courbe 
OCjO,... roule sur la courbe fixe 00,0 5 ...; en d'autres 
termes, le mouvement le plus général d $ une figure plane inva- 
riable dans son plan se réduit à un roulement d'une courbe sur 
une autre. 

La courbe fixe est le lieu des positions successives des 
centres instantanés, et la courbe mobile celui des points du 
plan de la figure mobile qui successivement deviennent 
centres instantanés ( ' ). 

§ III. — Du mouvement d'un système invariable autour 

d'un point fixe. 

34. Soient 

le point fixe ; 

A, B deux points déterminés du système invariable (S); 
a, b les intersections des rayons OA, OB avec une sphère fixe, 
d'un rayon quelconque, ayant son centre au point 0. 

La position de l'arc de grand cercle ab sur la sphère dé- 
terminera à chaque instant celle des points A etB, et par suite 
celle du système (S). 

Si l'on emploie le même raisonnement qu'au numéro pré- 
cédent, en remplaçant les droites par des arcs de grand 
cercle, on arrive à conclure qu'un déplacement infiniment 
petit de ab peut être considéré comme s'effectuant autour 
d'un pôle instantané P. 

D'où il suit que (S) subit un déplacement rotatoire infini- 
ment petit autour de Taxe instantané de rotation OP (*). 

Les deux surfaces coniques, déterminées dans l'espace et 
dans le système (S) par les positions successives de l'axe 
instantané de rotation, roulent l'une sur l'autre; c'est ce qui 



( ' ) Voir, pour les applications de ces principes à la Géométrie et aux trans- 
formations du mouvement, mon Traité de Cinématique pure, Chap. III, § II, p. 84 . 

(*) Voir, pour l'application au joint uniferael de Cardan, mon Traité de 
Cinématique pure, Chap. III, § III, p. 100. 
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résulte de considérations analogues à celles qui nous ont 
permis au numéro précédent de démontrer que le mouvement 
le plus général d'une Qgure plane est dû au roulement d'une 
courbe sur une autre. 

§ IV. — Composition des translations, des rotations. — Du 
mouvement le plus général d'un système invariable. 

35. Composition des translations. — Il est clair que si un 
solide est animé de plusieurs translations simultanées, la 
vitesse dans la translation résultante est la résultante des 
vitesses composantes. 

36. Composition des rotations autour d'axes parallèles. — 
Considérons un système invariable mobile autour d'un axe 
qui tourne lui-même autour d'un axe parallèle fixe dans l'es- 
pace. Le mouvement résultant, comme les mouvements com- 
posants, étant parallèle à tout plan perpendiculaire à la direc- 
tion des axes, on est ramené à étudier le déplacement d'une 
ûgure plane mobile dans son plan, tournant autour de l'un de 
ses points et autour d'un autre point Oxe sur le plan. 

Soient 

0, 0' (Jig. 1 1) le centre mobile et le centre fixe; 
w, a>' les vitesses angulaires correspondantes, que nous sup- 
poserons de même sens, de gauche à droite, par exemple. 

Fig. m. 




Tout point m de la ligne 00' sera animé de deux vitesses 
tt.Om, o'.Om de sens contraire, et il est clair qu'il existera 
une position de ce point pour laquelle on aura w.Om = u'.O'm, 



*>' Oro 



d'où = tvttt* et qui sera le centre instantané de rota- 
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tion à l'instant considéré. Si est la vitesse angulaire instan- 
tanée autour de m, on a, en égalant entre elles les deux 
expressions de la vitesse du point 0, 

* 

w'.OO'^a.O/w, 

d'où, d'après une précédente relation, 

ii:w:«'::00':0 , //i:0//i, 
et enfin 

Donc deux rotations autour d'axes parallèles de même 
sens se composent en une seule égale à leur somme, et dont 
l'axe parallèle aux deux autres et situé dans leur plan 
divise la distance de ces derniers en raison inverse des rota- 
tions correspondantes. 

Supposons maintenant que les deux rotations soient de sens 
contraire, par exemple que g>, supérieur à a/, ait lieu de la 
gauche vers la droite, et a/ de la droite vers la gauche; il y aura 
en général sur le prolongement de 00', à gauche de 0, un 
point m pour lequel on aura w.Om = w'.0'm, et si Q. est la 
vitesse angulaire instantanée autour de m, on aura 

ii.O/w = *>'.00', d'où n = w — *>'. 

Si ça = «', Om est infini et SX nul : il n'y a plus dans ce cas 
de centre instantané; mais alors le mouvement se réduit à 
une simple translation; car soient n un point de la figure, 
nq = (ù.On y np=z<ù'.Q'n ses vitesses autour de 0,0', ns la 
résultante de ces vitesses ; les triangles 0#*0', pns étant sem- 
blables, ns est perpendiculaire à 00' et égal à la quantité 
constante u.OO'. 

Donc deux rotations de sens contraire autour d'axes pa- 
rallèles se composent en une seule égale à leur différence, 
dont l'axe, parallèle aux précédents et situé dans leur plan, 
se trouve en dehors de l'intervalle qui les sépare. Les distances 
de l'axe résultant aux deux autres sont en raison inverse des 
rotations correspondant à ces derniers. 

Si les deux vitesses angulaires composantes sont égales 
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(couple de rotations), le mouvement se réduit à une translation 
perpendiculaire au plan des axes et égale au produit de leur 
distance par la vitesse angulaire commune. 

Il est facile maintenant de composer entre elles des rota- 
tions parallèles en nombre quelconque. On considérera leur 
ensemble comme formant deux groupes pour chacun des- 
quels les rotations seront de même sens, les rotations de l'un 
étant de sens contraire à celles de l'autre. 

Considérons l'un de ces groupes; on composera deux des 
rotations qui en font partie, o>, «' en une seule 



M, = 6> -h &>', 



puis a), avec une troisième &>" en une seule 



w 2 = fti ( -+- w" = ù> -+- w' -h w*, 



et ainsi de suite. On arrivera ainsi à une rotation finale Q 
égale à la somme w + u' + w"... des composantes. Soit Q' la 
résultante des rotations du second groupe. Si Q est différent 
de Q'» ces deux rotations se composeront en une seule, égale 
à leur différence ou à la somme algébrique des rotations 
proposées. Hais si Q = Q', ou si la somme ci-dessus est nulle, 
le mouvement se réduit à une simple translation. 

Il est clair d'ailleurs, d'après la nature même de la ques- 
tion, que l'on doit arriver au même résultat, quel que soit 
l'ordre adopté dans la composition. 

37. On conçoit facilement comment on peut décomposer une 
rotation en deux autres autour d'axes parallèles au premier et 
compris dans un même plan avec lui; selon les positions rela- 
tives des axes, les rotations composantes seront de même sens 
ou de sens contraire. Le problème est complètement déter- 
miné. 

On ne peut, de même, décomposer que d'une seule ma- 
nière une rotation en trois autres autour d'axes parallèles au 
sien. Soient, en effet, A, B, C {fig. 12) les traces de ces trois 
axes sur un plan perpendiculaire à leur direction ; O la trace de 
l'axe de la rotation donnée «. Nous supposerons, par exemple, 
que le point O se trouve dans l'intérieur du triangle ABC. 
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Soient K, L, H les intersections des directtoas de AO, BO, 
CO avec BC, AC, AB. Décomposons la rotation u en deux 




autres, l'une w, = w -5= aulour de Taxe B, l'autre &> -07 autour 

J51 . JdI 

d'un axe projeté en I, et cette dernière en deux autres 



OB a 



W ' = W BI X ÂC' 



OB AI 



w > = w bT x âc 



autour de A et C; d'après une propriété connue des transver- 
sales, ces expressions se réduisent à 



OK 



w * = w Xk' 



w. 



w 



OH 
CH 



Il résulte de l'analogie qu'ont entre elles les expressions 
de «,, «5, a)» que la décomposition est unique. 
On remarquera que 

», : « : : 01 : BI : : triangle AOC : triangle ABC ; 

c'est-à-dire que, si l'air* du triangle, ayant pour commets 
les trois traces des axes des rotations composantes, représente 
la rotation totale, chaque rotation partielle est repréeenéée 
par taire du triangle déterminé par le côté du premier 
triangle, opposé à la trace de son axe, et par la trace de l'axe 
de la rotation totale. 

Le problème est indéterminé si le nombre des rotations dé- 
passe trois. Supposons, par exemple, qu'il y en ait quatre et 
queD soit la trace du quatrième axe; je décompose k rota- 
tion m en deux autres : l'une w 4 autour de D, l'autre «' au- 
lour d'un autre axe projeté en un point quelconque J de OD; 
puis je décompose Ja rotation »' en trois autres autour des 
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trots centres A, B, C. Cette dernière décomposition est unique ; 
mais comme I peut être choisi arbitrairement, on peut faire 
varier comme on l'entend les rotations partielles. 

38. Composition d'une rotation et d'une translation per- 
pendiculaire à son axe. 

Nous continuerons toujours à raisonner sur les projections 
faites sur un plan perpendiculaire à Taxe. 

Soit Ont {fig. i3)la perpendiculaire abaissée d'un centre 
sur la direction de la translation dont je représente la vitesse 

Fig. i3. 



o 



par V. 11 y a une portion de cette droite, à droite ou à gauche 
du point O, pour les points de laquelle les vitesses, respecti- 
vement dues à la rotation et à la translation, sont de sens 
opposé, et l'on peut trouver par suite, sur cette portion, un 
po\nt m pour lequel la vitesse résultante sera nulle. Ce point, 
déterminé par la relation, 

V 

V = o»xO/«, d'où Ow= -j 

6) 

est le centre instantané de rotation ; la vitesse angulaire autour 
du point m sera d'ailleurs w, puisque la vitesse de translation 
de O, c'est-à-dire la vitesse rotatoire autour de m, est repré- 
sentée par V. On déduit de là une règle très-simple pour com- 
poster une translation et une rotation. 

"Remarque. — Une rotation w autour d'un axe xjr peut être 
remplacée par une rotation égale autour d'un axe parallèle x f / 
et une translation égale à la vitesse de chacun des points de 
X e j'y autour du premier axe de rotation. 

39. Du mouvement le plus général d'un système invariable. 
— Concevons que l'on imprime à ce système (S) une vitesse 
de translation égale et contraire à celle Y de l'un quel- 
conque © de ses points ; ( S) tournera alors autour d'un cer- 
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tain axe instantané OA (fig. i4) avec la vitesse angulaire *>. 
Il résulte de là que le mouvement de (S) se compose de la, 
rotation « et de la translation V. 




Soient U et W les composantes de V dirigées respective- 
ment suivant OA et la perpendiculaire à cet axe située dans le 
plan qu'il détermine avec V. La rotation w et la translation W 
se composent en une seule rotation « autour 'd'un axe O'A' 
parallèle à OA rencontrant la perpendiculaire en à OA 
et W en un point 0' d'un côté ou de l'autre de leur plan, 
selon le sens de «. La position de ce point est déterminée 

par la relation 

wxOO'=W. 

Ainsi le mouvement de (S) se réduit à une rotation autour 
de O'A et à une translation parallèle à cette direction; ce qui 
a fait donner à O'A' le nom d'axe instantané de rotation et de 
glissement. Cet axe est unique; car, quel que soit le. point 
de (S), où l'on transporte la rotation w, il en résultera tou- 
jours une translation composante perpendiculaire à la direc- 
tion de OA. 

Ainsi donc : 

i° Le mouvement le plus général d'un système invariable 
peut être considéré comme résultant d'une translation et 
d'une rotation autour d'un point fixe quelconque. — 2° La 
rotation est constante en grandeur et en direction, quelle que 
soit la position du point considéré comme fixe. — 3° Il existe 
une position unique de l'axe instantané de rotation pour la- 
quelle la translation est parallèle à sa direction* 

On démontre facilement, en employant un raisonnement 
analogue à celui du n° 32, que le mouvement se réduit au 
roulement l'une sur l'autre de deux surfaces réglées [lieux 
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géométriques des positions de Taxe instantané de rotation 
et de glissement dans (S) et dans l'espace] accompagné d'un 
glissement le Kong de la génératrice de contact. 

40. Composition des rotations autour d'axes concourants. — 
Considérons un corps solide animé d'un mouvement de rota- 
tion autour de Taxe OB (fig. i5), tournant lui-même autour 




de la droite OA qui le rencontre en O. Supposons que ces 
deux mouvements de rotation, dont nous représenterons par w', 
a les vitesses angulaires, aient lieu dans le même sens» de la 
gauche vers la droite, par exemple, pour l'observateur couché 
suivant OB, OA, en ayant les pieds en 0; chaque point m de 
l'angle AOB, dont ma, mb sont les distances aux axes OA, OB, 
est animé de deux vitesses de sens contraire tù.ma, u'.mfr, et 
si tù.ma=tù'.mb, ce point reste fixe; or, d'après le théorème du 
n°24> tous les points de la somme géométrique OC de OA = &>, 
OB = u' jouissent de la propriété précédente ; d'où il suit que 
les deux rotations simultanées ci-dessus se réduisent à une 
rotation unique autour de OC. 
Soient 

Ula rotation résultante; 

bc, bd les perpendiculaires abaissées d'un point b de OB sur 
OA et OC. 

On a, en égalant les deux expressions de la vitesse du 
point b, 

d'où il suit que il est représenté en grandeur par la diago- 
nale OC. 
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Ainsi deux rotations simultanées, et en général un nombre 
quelconque de rotations simultanées autour d'axes coucou- 
rants, se composent absolument comme des vitesses. 

On pourra aussi considérer une rotation comme la résultante 
de plusieurs autres que l'on déterminera» en suivant la marche 
que nous avons indiquée pour la décomposition des vitesses. 

41. Composition des rotations autour H 'axes ayant des di- 
rections quelconques. — Soient w, &>', &>",. . . les vitesses an- 
gulaires simultanées d'un système invariable autour d'axes A, 
A', A*,..., dont les directions sont d'ailleurs quelconques; 
chaque rotation peut être considérée comme résultant d'une 
même rotation autour d'un axe parallèle passant par un point 
du système choisi arbitrairement, et d'une translation perpen- 
diculaire au plan des deux axes, dont la grandeur et la direction 
sont déterminées. On est alors ramené à composer les rota- 
tions qui ont lieu autour d'axes passant par un même point 0, 
ainsi que les translations. Le mouvement se réduit donc à une 
simple rotation, accompagnée d'une translation. Il est alors 
facile, comme on l'a vu plus haut, de trouver la position de 
l'axe instantané de rotation et de glissement. 

42. Projections de la vitesse résultant de la rotation instan- 
tanée sur trois axes rectangulaires fixes. — On peut supposer 
l'origine placée en un point de l'axe instantané de rotation et 
de glissement. 

Soient n, p, q les composantes de w suivant Ox, Oy f 0*, 
dont le sens est de la gauche vers la droite pour l'observateur 
couché successivement, suivant ces trois axes, en ayant les 
pieds en 0. 

On reconnaît facilement que la rotation q donne les compo- 
santes de la vitesse — qy suivant Ox, qx suivant 0/*, que n 
donne les composantes ny, — nz suivant Oz et Oy, et qu'en- 
fin la vitesse résultant de p, estimée suivant Os, Ox, a respec- 
tivement pour expressions —px, pz. 

Les composantes de la vitesse sont donc enfin 

pz—qy suivant Ox, 
qx— nz » Oy, 

ny — px » Os. 
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43. Relations entre les composantes de la rotation instan- 
tanée dans le mouvement d'un système invariable autour d'un 
point fixe, estimées suivant trois axes rectangulaires passant 
par ce point et faisant partie du système, et i° les composantes 
de la même rotation estimées suivant trois axes fixes rectan- 
gulaireSy de même origine; a° les angles qui déterminent la 
position des axes mobiles par rapport aux axes fixes* 

i° Soient [fig. 16} 

Fig. 16. 



le point fixe; 

OX, OY, OZ les trois axes rectangulaires fixes; 

Ox, 0/, Oz les axes mobiles; 

n, p, q les composantes, suivant ces derniers, de la rotation 

instantanée; 
v, ht, % ' es mêmes composantes relatives aux axes fixes; 
OA la trace du plan xOy sur le plan XOY; 
9 l'angle formé par ces plans ou par les droites OZ, Oz; 
9, <]* les angles formés par OA avec OX, Ox; 
OB, OC les perpendiculaires en à OA dans les plans x Oy, XOY, 

La connaissance des angles 0, <p, + suffit pour déterminer la 
position des axes mobiles par rapport aux axes fixes. 

On reconnaît facilement que les rotations v, m sont équiva- 
lentes aux deux suivantes : 

vcos? -t- cisiiKp suivant OÀ, 
— vsin? •+• 0cos? » OC. 

On remarquera que les quatre droites OB, OC, OZ, Oz sont 
situées dans un même plan perpendiculaire à OA, et que 
l'angle BOC est égal à 0. La composante ci-dessus, suivant OC, 
pejit être considérée comme la résultante de ces deux autres, 

— (— v sin? ■+- acosy ) sinô suivant Oz, 
( — v sin <p •+- a cosy ) cosô » OB. 

3 
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La 'rotation x donne les composantes 

ycosB suivant Oz, 
XsinÔ » OB. 

Enfin on voit immédiatement que les composantes de la 
rotation instantanée, suivant OA et OB, sont équivalentes à 
celles-ci, qui ont lieu autour de Ox> Oj, 

(vcosep -+- asin?)cos^ — [(— vsin? -f- ocosy)cos0 ■+- xsin6]sin*!>, 
(vcos? -+- asin^)sin\p h- [(— vsin? -t- ercos?)cos0 -+- xsin0]cos«.}'. 

En exprimant que les composantes suivant Ox, Ojr, Oz sont 
respectivement égales à n, p, q, il vient 

n = v(cosy cos^ -+- sin? sin-^ cosO) 

-*- «x(sin<p cos^ — cos<j> sin^ cosô) — x 8 " 1 ® s ' n +» 
(1) < p — v(cos? sin^ — sin? cos^ cosô) 

! -+-a(siny sin^ -+-cos?cos^ cosô) -+- xsinOcos^, 

\ q — vsin? sinô — crcos? sinô -+- xcosO. 

Remarque. — Si la rotation instantanée a lieu autour de OZ, 

on a 

V = o, = 0, % = 6> 

et 

i /i = — x s i n ^ sin-^, 

(a) ' />--= x sinecos *k 

( q -t x C0SÔ - 

a° Le déplacement des axes 0.r, Oj, Oz, par rapport à OX, 

OY, OZ, peut être considéré comme s'effectuant en vertu des 

d9 do dû 
rotations -7-1 ~? — -^ autour de OA, OZ, z de la gauche vers 

la droite pour l'observateur couché successivement suivant 

ces trois directions, en ayant les pieds en 0. 

do 
La rotation -~ est la résultante de ces deux autres : 

dt 

— sinG suivant OB, 

dt # 

— cosû » Os, 

dt ' 
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et il vient, en appelant r, s les composantes de la rotation sui- 
vant OA, OB, 

(3) /* = gsinô, 

dh do - 

et enfln 

n—r cosij* — jgin^ = y cos^ — -j- sinO sin^, 

(4) / p — rsin+ -i- ^cos^ = jI^^ -h^rsinôcos^, 

7 dt dt 
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CHAPITRE III. 

DE L'ACCÉLÉRATION DANS LE MOUVEMENT D'UN POINT. 



44. De l'accélération. — Concevons que, par un point À 
(Jig. 17), on mène deux droites Av 9 kv x> qui représentent en 
grandeur et en direction les vitesses e, fi=v + </c que pos- 
sède un point mobile au commencement et à la fin du temps 
élémentaire dt> et soient m et m, les positions correspon- 
dantes du mobile. On peut considérer la vitesse v x comme la 
résultante de e et d'une autre vitesse, représentée par A m, et 
qui est du même ordre de grandeur que dt. 

Fig. 17. 




Ainsi, au bout du temps dt, la vitesse se compose de la vi- 
tesse c et de la vitesse Au = du, qui est, en quelque çorte, la 
vitesse acquise ou gagnée dans le temps dt ; et c'est à l'inter- 
vention de celte dernière vitesse que l'on doit attribuer la 
modification du mouvement entre m et m,. On comprend 
ainsi pourquoi on lui donne le nom d'accélération élémen- 
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taire 9 en réservant l'expression unique ^accélération à la 

variation infiniment petite éprouvée par la vitesse rapportée à 

l'unité de temps, ou à 

du. 

t^dt' 

Cas particuliers. — i° Mouvement rectiligne. — Dans cette 
hypothèse, Au est égal à dv, et l'accélération est la dérivée de 
la vitesse par rapport au temps; d'où il suit que, dans le mou- 
vement recliligne uniformément varié, l'accélération est la 
constante qui multiplie le temps dans l'expression de la vi- 
tesse. 

i° Mouvement circulaire uniforme. — Soient le centre 

du cercle et R son rayon. De ce que Af t = Ae, w, ou ydt doit 
être considéré comme perpendiculaire à v, en d'autres termes, 
l'accélération est constamment dirigée vers le centre du cercle. 
Les deux triangles isoscèles vAv t et mOm„ semblables entre 
eux comme ayant même angle au sommet, donnent 

— A c p 

1 O/w R 

d'où, pour l'accélération, 

En appelant w la vitesse angulaire, on a 

p = 6>R, par suite <p = w 3 R. 

Donc, dans le mouvement circulaire uniforme, l'accéléra- 
tion est dirigée vers le centre, et est égale au carré de la vi- 
tesse divisé par le rayon du cercle, ou au carré de la vitesse 
angulaire multiplié par ce rayon. 

45. Différentielles et intégrales géométriques. — D'après la 
définition de l'accélération, et les considérations que nous 
avons exposées relativement aux sommes géométriques, on 
voit que l'accélération élémentaire est ce que l'on peut appe- 
ler la différentielle géométrique, et l'accélération finie la dé- 
rivée géométrique de la vitesse par rapport au temps. Nous 
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adopterons pour représenter ces deux quantités les notations 

symboliques dv, -r-* 

Concevons que par un point A on mène des droites qui re- 
présentent, en grandeur et en direction, les vitesses que prend 
successivement le mobile, et que Ton joigne les extrémités par 
un trait continu. Soient v 9 s/ les vitesses correspondant au 
commencement et à la fin d'un certain intervalle fini /, repré- 
sentées par Ae, Ac'. La longueur de Tare tV de la courbe 
formée par les extrémités de ces droites sera égale à la somme 
géométrique des accélérations élémentaires pour l'intervalle 
considéré. 

La corde de cet arc, ou l'accroissement géométrique u de la 
vitesse, ou encore la vitesse gagnée pendant le temps /, sera 
V intégrale géométrique de l'accélération élémentaire. 

On peut donc écrire symboliquement 






46. De la projection de l'accélération sur un axe ou un 
plan. — La projection de l'accélération élémentaire sur un 
axe fixe, étant égale à la différence des projections des vitesses 
v H- dv, v , et sur le même axe, il en résulte qu'elle est repré- 
sentée par la différentielle dv x de la vitesse v x estimée suivant 
cet axe. On a par suite, pour la projection <p x de l'accélération <p, 






et comme -rf- représente l'accélération de la projection du 

mobile, considérée elle-même comme un véritable mobile, on 
a ce théorème : 

La projection de l'accélération sur un axe est la dérivée, par 
rapport au temps, de la vitesse estimée suivant cet axe, et re- 
présente l'accélération de la projection du mobile sur l'axe ( ' ). 



( ! ) Voir mon Traité de Cinématique pure, pour l'application de ce thforèm® 
aux mouvements oscillatoires, Chap. U, § II, p. 35. 



On a aussi 



db l'accélération d'ln point. 



•/o 
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On reconnaît sans peine que la projection de l'accélération 
du mobile sur un plan est l'accélération de la projection du 
mobile ('). 

47. De la composition des accélérations. — Le problème 
que nous nous proposons de résoudre a pour énoncé : 

Connaissant en grandeur et en direction les accélérations 
dans plusieurs mouvements simultanés dont un point mo- 
bile est animé y déterminer V accélération du mouvement résul- 
tant. 

Cette dernière accélération est appelée la résultante des ac- 
célérations relatives aux mouvements composants, et celles-ci 
sont dites composantes de la première. 

Soient Av, w, {fig. 18) les droites qui représentent actuel- 
lement en grandeur et en direction les vitesses p, v x de deux 

Fig. 18. 




mouvements composants; la vitesse résultante sera représen- 
tée par Ap, . Au bout du temps dt, les vitesses p et v x auront, en 

général, varié en grandeur et en direction, et si Ap', p V, sont 
les droites qui les représentent à cet instant, leur résultante 

est Ap',. 



(') Voir mon Traité de Cinématique pure, pour l'application à la projection 
d'un mourement circulaire sur un plan, Chop. II, § 11, p. 3g. 
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Appelant cp et <p, les accélérations des mouvements compo- 
sants, ^ l'accélération du mouvement résultant, on a 

et, en menant v\k égal et parallèle à w\ 

v x k = <p,f/f, v\A — ydt. 

Les longueurs v x v\> v\k, v x k étant respectivement proportion- 
nelles aux accélérations 4s ?» ?i> on en conclut ce théorème : 

La résultante de deux accélérations est représentée en 
grandeur et en direction par la diagonale du parallélogramme 
construit sur les droites qui représentent les accélérations 
composantes. 

Ce théorème étant tout à fait identique à celui qui concerne 
la composition des vitesses, la composition et la décomposi- 
tion des accélérations s'effectuent comme pour les vitesses, et 
les relations algébriques qui existent entre les vitesses com- 
posantes et leur résultante subsistent également pour les ac- 
célérations. 

Ces résultats auraient pu être considérés comme évidents 
à priori, puisque les accélérations simultanées élémentaires 
d'un point sont de véritables vitesses, qui doivent se composer 
et se décomposer absolument comme les vitesses simulta- 
nées ordinaires. 

48. Règles relatives à la différentialion et à la soustraction 
des équations géométriques linéaires. — Soit V la résultante des 

vitesses c, v\ /,....Ona 

V == V -r- i'' -h v* ; 

et, d'après la composition des accélérations, 

d v = ~d\> -+- W -h aV h- . . . , 
(W dî> 7h' d? 



dt dt lit dt 



• ) 



d'où il suit que l'on peut différentier géométriquement, terme 
à terme, les deux membres d'une équation géométrique li- 
néaire. 
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Plus généralement, comme la démonstration du numéro pré- 
cédent ne suppose pas que ce', t>,/r soient infiniment petits, 
on jteut dire que Ton peut retrancher membre à membre 
deux équations géométriques. 

49. Composantes tangentielle et normale de l'accéléra- 
tion. — Soient (Jig. 17, p. 36) . 

(3 l'angle que forme l'accélération 9 d'un point m avec la di- 
rection de sa vitesse e; 

c/r la perpendiculaire abaissée du point c sur la direction Ae, 
de la vitesse au bout du temps dt. 

L'accélération 9 peut être considérée comme la résultante 
de l'accélération tangentielle, 

estimée dans le sens du mouvement, et de l'accélération nor- 
male, 

?sinp= j t , 

dirigée vers le centre de courbure de la trajectoire. 
Or on a évidemment 

v x k = f/i>, 

par suite 

? cosp = ^. 

Cette accélération aura le même sens que la vitesse ou un 
sens inverse selon que cette vitesse ira en croissant ou en 
décroissant. 

Dans le cas du mouvement circulaire, on a 

et par suite 

Soient 
le centre de la courbure de la trajectoire en m; 
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dx l'angle de contingence de cette courbe, ou l'angle des 

vitesses c = Ac et- v4-rfv = Ac,, égal à celui des nor- 
males Om, Om,. 

L'accélération élémentaire normale vk a pour expression 

vk — vda, 

d'où 

? sinp = ^, 

doc 
la dérivée -rr n'étant autre chose que la vitesse angulaire du 

point mobile autour du centre de courbure. 

Si nous désignons par p le rayon de courbure au point m de 
la trajectoire, nous avons 

, mm. mm. 

et enfin 

Donc : 

L'accélération d'un point mobile se compose d'une accélé- 
ration tangentielle ou dirigée dans le sens du mouvement, 
égale à la dérivée de la vitesse par rapport au temps t et d'une 
accélération normale dirigée vers le centre de courbure, égale 
au carré de la vitesse divisé par le rayon de courbure, ou au 
produit de ce rayon par le carré de la vitesse angulaire autour 
du centre de courbure, 

50. Interprétation géométrique de l'accélération totale. — 
Soient [Jig. 17, p. 36) 

mi r, — ac la corde interceptée dans le cercle osculateur 
en m, par la parallèle menée du point m t à l'accélération <p; 
q le milieu de cette corde. 

On a 

p sin 5 - - c , 

par suite, 

v* V 7 

T p sin p c 
Donc l'accélération d'un point est égale au carré de la vi- 
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tesse divisé par la moitié de la corde du cercle oscillateur, 
menée parallèlement à cette accélération par la position du 
mobile. 

51. Déviation élémentaire du point mobile, due à l'accélé- 
ration. — Si l'accélération s'annulait à partir de la position m 
du mobile, ce dernier, au lieu d'arriver en m, au bout du 
temps dt y parcourrait sur la tangente en m le chemin mp = vdt ; 
de sorte que pm t , qui est une 'quantité du second ordre, re- 
présente la déviation par rapport au mouvement rectiligne 
due à l'accélération. 

L'accélération 9 pouvant être considérée comme constante 
en grandeur et en direction pendant le temps dt 9 le chemin /wi, 
est parcouru d'un mouvement uniformément varié et a pour 

expression 

di 2 

<p — 

On arrive directement à ce résultat en remarquant que la 

fig. 17 donne ( f ) 

— j 

mp v 2 dt 2 fit 7 
tu p = -£ = = » 

ir pr x ic T a 

52. Équations du mouvement d'un point. — Soient 

x t y, z les coordonnées d'un point mobile par rapporta trois 

axes rectangulaires Ox, Oy> Oz; 
?** <>, v» les composantes correspondantes de la vitesse; 
?*» ?/» ?• l es> composantes semblables de l'accélération. 

On a 

dv x __ dt> y _ dv. _ 

~dt " ? " ~dt ~ \ dt ~~ ?z ' 

ou 

, . d 7 x d'y d 2 z 

Ces trois équations feront connaître x, jr, z en fonction de t 



(') Voir, en ce qui concerne l'application de la théorie de l'accélération à la 
recherche des propriétés géométriques de la cycloïde, de l'hélice, etc., mon 
Traité de Cinématique pure, Chap. H, § V f p. 55 et suîv. 
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et la nature de la trajectoire lorsque l'accélération sera 
connue. 

53. Théorèmes relatifs aux moments des vitesses et aux 
aires. — Du n° 25 il résulte que les extrémités des droites qui 
représentent les moments des vitesses successives d'un point 
mobile déterminent une courbe dont l'élément rectiligne me- 
sure le moment de l'accélération élémentaire. 

Si donc on appelle V, V les vitesses au commencement et 
à la fin d'un intervalle de temps /, $ l'accélération, P, P', Q les 
distances de V, V, au centre des moments 0, on a la rela- 
tion géométrique' 



(a) V'P'-VP 



-- Ç *Qdt. 



En désignant par f , p' f 9 les projections de V, V, $ sur un 
plan xOy; p, /?', q leurs distances au centre des moments 0, 
on a 



(3) 



v'jj'—vp— I yqtiï. 

t/O 



Ce qui exprime que : en projection sur un plan, l'accroisse- 
ment du moment de la vitesse par rapport à un point du plan, 
pour un certain intervalle de temps, est égal à la somme des 
moments des accélérations élémentaires pour le même inter- 
valle. 

Ce théorème n'est d'ailleurs, comme cela doit être, qu'une 
conséquence des formules (1) qui donnent < 

, ,. d 2 r d 7 ar 

(4) x liF~' r ~dt : ï = - r ?v-r?,» 

d'où, en intégrant, 

rlr d.j. ( dy tlx\ r c , . , 

ce qui n'est autre chose que la formule (2) mise sous une 

autre forme. 

ds 
Si l'on remarque que 7 vp = \p -77 est la dérivée par rapport 

au temps de l'aire décrite autour du centre des moments par 
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le rayon vecteur qui joint ce centre au point mobile, on 
peut, avec Binet, donner à cette expression le nom de vitesse 
aréolaire, et l'on a ce théorème : 

Le double de V accroissement de la vitesse aréolaire pour 
un intervalle de temps quelconque est égal à l'intégrale du 
moment de l'accélération élémentaire. 

Si <•> est la vitesse angulaire du rayon vecteur r autour du 
centre des moments, Taire décrite dans le temps dt par le 
rayon étant {<ùi*dt, la vitesse aréolaire est exprimée par î wr% 
c'est-à-dire par la moitié du produit du rayon vecteur par la 
vitesse angulaire autour du centre des moments. 

Des théorèmes que Ton vient d'énoncer, on déduit les sui- 
vants : 

Lorsque la direction de l'accélération d'un point mobile 
dans un plan passe constamment par un point fixe : 

i° La vitesse du mobile varie en raison inverse de la per- 
pendiculaire abaissée de ce point sur sa direction; 

a° Les aires décrites autour du point fixe, par le rayon vec- 
teur, sont proportionnelles aux temps correspondants (théo- 
rème des aires); 

3° La vitesse angulaire du rayon vecteur varie en raison 
inverse du carré de ce rayon. 

Réciproquement, si l'une de ces trois conditions est rem- 
plie, l'accélération est nulle ou passe constamment par le 
point fixe. 

Ces différents résultats peuvent s'interpréter géométrique- 
ment d'une manière remarquable. 

Soient {fig. 19) 

m la position du mobile au bout du temps /; 

r = Om sa distance au point 0; 

Om', Om" les directions du rayon vecteur du mobile au bout 

des temps t-hdt, /-+- idt, sur lesquelles nous porterons, 

à partir du point 0, des longueurs Om', Om" égales à r; 

, . . mOm' m'Om" 
w, h/ les vitesses areolaires —r — » — ~r t — 

Élevons en les perpendiculaires Otv, Otv' aux plans mOm', 
m'Om", respectivement égales à w, cv'. 



46 



PREMIÈRE PARTIE. — CHAPITRE III. 



D'après un théorème connu relatif aux projections des aires, 
on peut substituer aux aires mOm', m'Om" la considération 
des longueurs Oa>, Ou/' multipliées par dt. 

Fig. ij). 




On est ainsi conduit à regarder Otv, Ou/ comme repré- 
sentant en grandeur et en direction les vitesses aréolaires cv, tv\ 

La droite tvw 1 sera ce que nous appellerons l'accélération 

aréolaire élémentaire , et —-rr Y accélération aréolaire, que 

nous désignerons par g. 
L'équation (2) donne 

rfVP = *Qrf/; 
or 



par suite 



, rfVP 
aÇ=*Q. 



Donc la droite qui représente le moment de V accélération 
du mobile se confond en grandeur avec celle qui représente le 
double de l * accélération aréolaire. 

Soient 

Oz Taxe du cône circulaire osculateur suivant la génératrice 
Om au cône, lieu géométrique des rayons vecteurs, qui a de 
commun avec ce dernier les éléments mOm\ m'Om"; 

p. le moment OQ par rapport à 0; 
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u w9 [t.n ses composantes suivant w et sa perpendiculaire dans 
le plan wOw'. 

La composante de l'accélération aréolaire suivant Ocv étant 

dw 
évidemment -rr> on a 

ai 

dw 
(5) ^ = a *' 

En suivant le même raisonnement que pour la détermination 
de l'accélération linéaire normale, on reconnaît que la compo- 
sante de \, dirigée suivant la même droite que \x ny a pour va- 
leur 



i I w • 

W — 

or 



w j — — — , 

dt 1 y 



aire mOm' = = wdt, 

d'où, par l'élimination de dt, 

âw~ 
a mOm' 



Om 



wOw' 



Soit ml = y la perpendiculaire élevée en m à Om, limitée 
en I à Oz, c'est-à-dire le 'rayon de courbure principal du 
cône Omm' m" en m; il est clair que 

mm' ~ mOm 1 

7 = ^ — Om — 7t — ; : 

fOw' 

par suite 

/AX ^ 

( A ) ^-^TT 4 

Les formules (5) et (6) sont dues à Binet. 

5k Relations entre la vitesse d'un point mobile et l'intégrale 
des produits géométriques relatifs à V accélération et aux élé- 
ments des chemins parcourus* — On a (49) 

^.= ?cos (?,<&), vdt = ds\ 
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d'où 

vdv = ?COS(y,f/jr), 

d'où, en intégrant, 

A étant une constante arbitraire, ou 

(7) —7- t = / <pCOS(<p,rk)r/j, 

en appelant e 9 la vitesse correspondant à s = o. Donc : 

Ze demi-accroissement du carré de la vitesse pour un inter- 
valle quelconque est égal à la somme correspondante des pro- 
duits géométriques de l'accélération par Vêlement de chemin. 
On peut aussi arriver à ce résultat en ajoutant les équations 
du n° 52 multipliées respectivement par dx, dy y dz\ et Ton 



arrive ainsi à 



d 7 x d 2 y d 7 z , , , j 



dt' dt 7 J dt 

OU 



, .t<lx 7 dr* dz 7 \ . , 



Or on a 



, djc 7 •+■ dy 2 -+- dz 7 

'' = 7ÏT 7 ' 

et 

<t x d * + y y (lf + <f x dz 

n'est autre chose que le produit géométrique de ?,-t- cp f -+- 9. 
par ds; par suite 

±dt>* = f C08 ( y, <ft ) <fr , 

ce qu'il fallait établir (•). 



(') On peut aussi arriver à l'équation (7) de la manière suivante : 
Soient (fig- 17, p. 36) 

A y, Ap t les droites qui représentent les vitesses e, f â au commencement et à la 

fin de l'élément dt; 
A la projection du point v sur Av, ; 

On a v t dt = ds t et le produit géométrique de l'accélération par le chemin élé- 
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Lorsque l'intégrale fycos(yds)ds ne pourra pas s'obtenir, 
on calculera Taire d'une courbe plane, dont s serait l'abscisse 
et 9 cos(<p, ds) l'ordonnée, en employant une des méthodes de 
quadrature par approximation, telles que celles de Simpson et 
de Poncelet. 

Les théorèmes suivants, dont les démonstrations sont évi- 
dentes, permettront, dans certains cas, de simplifier l'applica- 
tion de l'équation (7). 

i° L'intégrale du produit géométrique de Vêlement de che- 
min par l'accélération, lorsqu'elle est constante et quelle reste 
constamment tangente à la trajectoire, est égale au produit de 
l'accélération par le chemin total parcouru. 

2 L'intégrale du produit géométrique de l'élément de che- 
min par une accélération constante, qui reste parallèle à une 
droite fixe, est égale au produit de cette accélération par la 
projection, sur cette droite, de la corde qui joint les projections 
du mobile. 

Si l'accélération passe constamment par un point fixe 0, et 
qu'elle soit une fonction /(r) de la distance rdu mobile à ce 
point, on a 

/?cos(?, ds)ds = ff(r)dr. 

55. Du mouvement des projectiles pesants dans le vide. — 
Prenons pour axe des x l'horizontale du point de départ, com- 



mentaire a pour expression 



dt ' ' 



Or le triangle eAe, donne 

«l'où, en négligeant le terme du secon l ordre %*dt % t 

-- — ? cos(j? f ds) ds 



-- j> cos(p, ds)ds t 



dv 



ce qui est la différentielle de l'équation (7). 
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prise dans le plan vertical passant par la direction de la vi - 
tesse initiale e„ et pour axe des z la verticale en ce point. Les 
équations (i) du n°52 donnent 

d*x d'Y d*z _ 

dï " °' de ~ °> dO " g ' 

Soit a l'inclinaison de e, sur l'horizontale ; on a, pour t— o, 

x = o, y = o, z = o, 
/te rfr <& 

de sorte qu'il vient, en intégrant, 

•r=f> CO8a/, /"= o, 2 — p f Sina.f — ^-> 

et pour l'équation de la trajectoire résultant de l'élimination 
de t 

z = x tonga — *-jj (i -h tang'a), 

équation qui représente une parabole. 

En y supposant z = o, on obtient, pour la portion de l'hori- 
zontale du point de départ limitée par la courbe ou ce que 
l'on appelle la portée do projectile, 

— d sinxcosa= —gin a a. 
g S 

Pour une même vitesse initiale, la portée atteint son maxi- 
mum lorsque a = 45 p , et en général elle est la même pour 
deux directions, dont l'angle aurait pour bissectrice une droite 
inclinée de £5 degrés sur l'horizon. 

On trouvera très-facilement les coordonnées du sommet de 
la trajectoire et l'équation de la directrice, le lieu des som- 
mets des paraboles décrites avec la méfae vitesse dans des di- 
rections différentes, enfin l'enveloppe de toutes les paraboles 
décrites avec la même vitesse initiale, mais sous des inclinai- 
sons différentes sur l'horizon, courbe qui est une parabole. 

Enfin on déterminera sans peine l'inclinaison que l'on doit 
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donner à la vitesse initiale c„ censée donnée pour que la tra- 
jectoire passe par un point déterminé ('). 

Ce qui précède est notamment applicable au mouvement 
des bombes, dont la vitesse initiale ne dépasse pas 166 mètres, 
et limite pour laquelle on peut encore faire abstraction de la 
résistance de l'air. 



( ' ) On arrive facilement à l'équation de la courbe en prenant pour axée 
coordonnes la verticale et la tangente au point de départ, ee qui conduit à des 
propriétés curieuses de la parabole (voir mon Traité de Cinématique pure, 
Gbap. a, $ II, p. 37). 



4. 
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CHAPITRE IV. 

DES ACCÉLÉRATIONS CENTRALES. 



56. Équations du mouvement d'un point dont la direction 
de l'accélération passe constamment par un centre fixe. — 
Il est visible que deux vitesses consécutives sont situées dans 
un même plan passant par le point fixe et par suite que la 
trajectoire est plane. 

Soient 

Ox une droite fixe quelconque passant par le point dans le 

plan de la trajectoire; 
r le rayon vecteur Om qui joint le point fixe à la position m 

du mobile correspondant au temps t; 
l'angle polaire mOx qui forme r avec Ox; 
9 l'accélération de m, considérée comme positive ou négative, 

selon qu'elle est dirigée de m vers ou en sens inverse. 

D'après un principe connu, nous savons que, dans les con- 
ditions actuelles, l'aire décrite par le rayon vecteur r est pro- 
portionnelle au temps, de sorte que, en désignant par k le 
double de l'aire décrite dans l'unité de temps, ou le produit de 
la vitesse initiale par sa distance au centre fixe (53), on a 

(i) r*(to = kdt. 

Le carré du chemin parcouru dans le temps dt étant 
r*dO* -4- dr* f et le produit géométrique de ce chemin par l'accé- 
lération — ydr, il vient, d'après un autre principe connu (54), 
en appelant h une constante arbitraire, 

(a) - d p = h - 2JV/r, 

cl en éliminant le temps au moyen de l'équation (i)on trouve 



■l>('DJ»*- 



(') <" 7i+\-3-/ =*-•<>*. 
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Lorsque l'accélération <p sera connue en fonction de r, cette 
équation donnera, par une intégration, celle de la trajectoire. 

Lorsqu'au contraire la trajectoire sera donnée et que 9 sera 
l'inconnue, on fera l'application de la formule suivante, qui 
résulte, par la diiïérentiation par rapport à r, de celle qui pré- 
cède, 



(4) v = 




«b- J 



Dans l'un et l'autre cas, lorsque r sera connu en fonction 
de 0, l'équation (1) permettra d'exprimer r et en fonction 
de t ou réciproquement. 

57. Application au mouvement elliptique des planètes. — 
Les planètes, dans leur mouvement autour du Soleil, obéissent 
aux lois suivantes que Kepler a déduites de l'observation : 

Première loi. — Le centre de chaque planète parcourt dans 
un plan passant par celui du Soleil une orbite dans laquelle le 
rayon vecteur qui joint les centres des deux astres décrit des 
aires proportionnelles au temps. 

Deuxième loi. — La courbe décrite par le centre d'une planète 
est une ellipse dont le centre du Soleil occupe un des foyers. 

Troisième loi. — Les carrés des durées des révolutions des 
planètes autour du Soleil sont proportionnelles aux cubes des 
grands axes de leurs orbites. 

Nous rappellerons que le point de l'orbite le plus rapproché 
du Soleil se nomme le périhélie, et le plus éloigné Vaphélie. 

On déduit d'abord de la première loi et du principe des aires 
que la direction de VaccèlérMion de chaque planète passe par 
le centre du Soleil. 

Soient 

a le demi-grand axe de l'orbite ou la distance moyenne de la 
planète au Soleil, dont la direction est ce que l'on nomme la 
ligne des apsides ; 

e l'excentricité de l'orbite ; 

'ù l'angle formé par la ligne des apsides avec Ox ou la longi- 
tude du périhélie; 

T la durée d'une révolution complète de la planète. 
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L'angle est, comme on le sait, ce que Ton appelle en As- 
tronomie r anomalie vraie de la plantée. 
On a d'abord évidemment 

(5) *T=air«Vi — *% 

et pour l'équation de l'ellipse » 

I IH-gCOS(0-ft>) 

(6) -— ; — *— tt — ? 

et la formule (4) donne alors 

7) ? = ; 

et comme e est plus petit que l'unité, cette valeur est posi- 
tive ; donc, dans son mouvement elliptique autour du Soleil t 
le centre de chaque planète obéit à une accélération dirigée 
vers le centre du Soleil, et qui varie en raison inverse du carré 
de la distance de la planète de cet astre ( ' ). 

En remplaçant, dans la formule (7), k par sa valeur donnée 
par la relation (5), on trouve 

expression dans laquelle, d'après la troisième loi de Kepler, 

le coefficient de — est constant; par conséquent l'accélération 

planétaire rapportée à l'unité de distance a la même valeur 
pour toutes les planètes. 

Les considérations précédentes sont applicables, comme il 
est facile de le reconnaître, à la parabole qui est également 
représentée par l'équation (6}, en y supposant a = 00 , e = 1 
ela{i — e J ) égal au demi-paramètre, ainsi qu'à l'hyperbole 
dont l'équation s'obtient en changeant le signe de a(i — e*), 
e devenant supérieur à l'unité. 



(») On peut arriver à la formule (7) par des considérations géométriques 
simples qui sont exposées dans une Note placée à la fin de ce Chapitre. 
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58. Vérification dans le cas des satellites. — Newton, avant 
de s'occuper du mouvement elliptique, avait entrevu la loi de 
la raison inverse du carré de la distance par des considérations 
analogues aux suivantes. 

La Lune et les autres satellites des planètes décrivent libre- 
ment dans le vide et d'un mouvement à peu près uniforme 
des orbites sensiblement circulaires, dont le centre se confond 
avec celui de la planète. 

Soient 

T, T' les durées des révolutions de deux satellites d'une même 

planète; 
R, R' les rayons de leurs orbites. 

On a, d'après la troisième loi de Kepler étendue aux satellites, 

27T 2 7T 

Les vitesses angulaires étant -=r» -rp > il en résulte que les 

deux astres considérés possèdent respectivement les deux ac- 
célérations <p et 9 ' dirigées vers les centres de la planète, don- 
nées par 

d'où 

? ' "" K' V "" R 1 ' 

ce qu'il fallait établir. 

Vérification dans le cas de la Lune. — La Lune décrivant 
tous les 27^,322 = 3g344*X 6o une circonférence de cercle 
dont le rayon R est 60 fois celui R t de la Terre, qui elle-même a 
une circonférence de 40000000 de 'mètres, on aura, pour cal- 
culer le rapport de l'accélération g* de la Lune à celle £=9,809 
de la gravité terrestre, et en rapportant le temps à la seconde 

g* _ 4lt*J{ __ 27T.27TR, I 

7 ~ ~W ~~ g x 60 x (3 9 344) a "" 36Ï4' 
soit, à très-peu près, 
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ce qui prouve que les accélérations sont sensiblement entre 
elles comme les carrés des distances au centre de la Terre. 

On arrive au même résultat en remarquant, avec Newton, 
que le centre de la Lune parcourt en une minute un arc de 
61020 mètres, dont le sinus verse $*>&] représente l'espace 
qu'il décrit, d'un mouvement que Ton peut considérer comm « 
uniformément varié, pendant une minute, en vertu de l'accé- 
lération g' en s'éloignant de la tangente. Cet espace étant à 
peu près égal à celui {g r =4 ,n >9°44 q u ^ parcourent verticale- 
ment dans le vide les corps pesants à la surface de la Terre 
dans la première seconde de leur chute, et les espaces crois- 
sant comme les carrés des temps, on est conduit au même 
résultat que ci-dessus, pour le rapport de g h g*. 

59. Nature de l'orbite décrite par un point en vertu d'une 
accélération dirigée vers un centre fixe et inversement pro- 
portionnelle au carré de la distance à ce centre. — C'est la 
réciproque du problème que nous avons résolu plus haut. 

Soit 



? = §. 



r' 



fi étant une constante. 
L'équation (3) devient 





d'où 



dl 



H 



lu. h 

— Ll -J 

A*r A 1 



En considérant toujours d6 comme positif, on devra prendre 
le signe 4- ou le signe — selon que r décroîtra ou croîtra : 
ces changements de signe auront lieu- pour les valeurs maxi- 
mum et minimum de r données par 

-7,7 — 0, dou ••-{-±1/ ;t ïï - 
ei\J ' r A" y A' A* 
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L'équation différentielle ci-dessus donne, en intégrant, 
« étant une constante arbitraire, 

— w = arc cos ~- > 

d'où 



(9) 






/ hP 



cos(ô — w) 



équation polaire d'une section conique rapportée à l'un de 
ses foyers; celte section sera une ellipse, une parabole ou 

une hyperbole, selon que l'on aura /i = o, ou, en vertu de l'é- 
quation (?.), qui donne la signification de A, 

"Î-7--^ ( )> 

e 9 et r 9 étant la vitesse et le rayon vecteur relatifs à l'état ini- 
tial. On voit ainsi que la nature de la courbe dépend seule- 
ment de la grandeur de la vitesse initiale et non de sa direc- 
tion. 

De la comparaison des formules (6) et (9) on déduit, pour 
le cas du mouvement elliptique, 



u 



(10) * = vfoii-«")fi, ^ = -^1 

et en design in t par f la vitesse du mobile au bout du temps /, 
l'équation (1) donne 

(n) ^ = _j:_ i_. 

' r a 

60. Détermination des coordonnées d'une planète en fonc- 
tion du temps.— Supposons que l'angle soit mesuré à partir 
du grand axe de l'ellipse, ou que la longitude du périhélie soit 



(*) La courbe sera toujours une hyperbole si /a est négatif, c'est-à-dire si 
l'accélération est dirigée de O vers m. 
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nulle, l'équation de l'orbite devient 

fia) r = — '-: 

et si l'on observe que le rayon vecteur est compris entre 
a(x -4- e) et a(i — e), on pourra poser 

(i3) r = a{\ — ecosu) ('). • 

L'angle u 9 qui passe en même temps que l'anomalie vraie 6 
par les valeurs o, tt, arc, a reçu le nom d'anomalie excentrique 
de la planète. 

Des équations (la) et (i3) on déduit 

A cosw — e 
l — e COBU 

d'où 

/ 1 -4- 1' a 

Désignant par T la durée de la révolution de la planète, et 
posant 

air 

n sera la moyenne vitesse angulaire, et n/ le mouvement moyen 
ou l'anomalie moyenne de la planète, et si l'on prend le jour 
moyen pour unité de temps, on a relativement à la Terre 

1 = 365^56374, d'où /i=o°59'8', 

en remplaçant arc par 36o degrés. Cette valeur de T est la 
durée de l'année sidérale, ou l'intervalle de temps qui s'écoule 
entre deux retours consécutifs du Soleil à une même étoile 
dans son mouvement apparent autour de la Terre. 
L'équation (i) donne, eu égard à la relation (5), 



r*d& = imiV 1 —e*dt } 

et en y remplaçant r et par leurs valeurs déduites des équa- 
tions (i3)el(i4) 

ndt = (i — e>co$u)du\ 

(») Voir, pour l'interprétation géométrique de l'angle n, la Note placée 
à la fin du Chapitre. 
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d'où, en prenant pour origine du temps l'époque de l'un des 
passages au périhélie» 

(i5) nt =r « — e sinu. 

Nous remarquerons que, d'après les formules (7) et (10), on a 



(16) n*à*=yL ou n = \lpu z . 

Si Ton substitue à la ligne des apsides, considérée comme 
origine de la longitude, une droite qui fasse avec cette ligne un 
angle «, qui sera la longitude du périhélie, il faut remplacer 
dans les formules précédentes 9 par — &>; si, de plus, on 
compte le temps à partir du moment où la longitude moyenne 
est e (longitude de l'époque), la longitude moyenne par 
rapport au périhélie étant e — <u, il faut remplacer nt par 
n/ -+- c — «. Les formules (12), (i4) et (i5) deviennent alors 

i-t-t'Cos(6 — w) 



K) tangj (0 - «) = Jjzr e tang |, 

(i5') /i/-+- 1 ~ w = « — *8in«. 

Les quantités a, e, &>, £ seront les quatre constantes arbi- 
traires introduites par l'intégration des équations différentielles 
du second ordre, obtenues en faisant disparaître par la diffé- 
rentiation des équations (1) et (2) les arbitraires h et k, aux- 
quelles se trouvent substituées deux, des précédentes. 

61. Cas où l'on peut négliger les puissances de e supérieures 
à la première. — L'équation (i5) donne, dans cette hypothèse, 
qui est admissible pour la plupart des planètes, 

(17) a = nt -*~ esm[nt ■+■ esina) = nt ■+- esinnt, 

et l'équation (i3) devient par suite 

# 

(18) r= a(i — ecos ni). 

Posant 
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i étant du même ordre de grandeur que e f la première des 
équations (i4) donne, en continuant la même approximation, 

$ = aisin/zi, 
d'où 

(19) = ni -hicsinnt. 

Si nous considérons un astre fictif animé de la vitesse angu- 
laire n, et partant du périhélie en même temps que la planète, 
il passera en même temps qu'elle à l'aphélie, puisque pour ce 
point s\nnt = 0, et reviendra au même instant au périhélie, 
et ainsi de suite indéfiniment. Dans la première moitié de la 
trajectoire, le rayon vecteur de l'astre sera en arrière de celui 
de la planète, et il sera en avant dans la seconde moitié. La 
quantité sesinnf, qui mesure l'écart des deux rayons, est ce 
que l'on appelle Yéquation du centre. 

On corrige de cette manière, par la considération de l'astre 
fictif, l'inégalité du mouvement apparent du Soleil autour de 
la Terre dans l'écliptique. Pour corriger celle qui résulte de 
l'inclinaison de l'écliptique sur l'équateur, il suffit de conce- 
voir un second astre fictif circulant dans le plan de l'équateur, 
passant par l'équinoxe en même temps que le précédent, et 
animé d'un mouvement angulaire uniforme ; il détermine 
ce que l'on appelle le temps moyen, qui coïncide quatre fois 
dans l'année avec le temps vrai indiqué par le mouvement 
réel du Soleil. 

Quant aux développements de u, r, 9 en séries suivant les 
puissances ascendantes de e, leur détermination rentre dans 
le domaine de l'Analyse proprement dite ou de la Mécanique 
céleste, et nous renverrons pour cet objet à notre Traité de 
Mécanique céleste. 

62. Des comètes. — Les lois de Kepler se vérifient dans la 
partie des orbites cométaires que l'on peut observer; mais, 
comme les grands axes de ces orbites, qui sont très-allongées, 
et les durées des révolutions sont généralement inconnus, 
on calcule les mouvements des comètes dans le voisinage du 
périhélie, comme si leurs orbites étaient paraboliques. En dé- 
signant par D la distance du foyer au sommet de la parabole, 
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le paramètre sera 4D f tandis que dans l'ellipse il était exprimé 
par aa(i — é 1 ). La formule (7) devient par suite 



/* T 



U 



en posant 

Les formules (1) et (10) conduisent à l'équation 



/aDfJu/f = r'dù. 

D'autre part, si l'on compte l'angle à partir du périhélie, 
ce qui revient à supposer « = o, on a, pour représenter la pa- 
rabole, 

(19) % r^ — -£:--- D^i-+-tang 2 -J. 



COS - 

2 



En portant cette valeur dans la formule ci-dessus, intégrant 
et prenant pour l'origine du temps l'instant du passage au 
périhélie, on trouve 

;ao) |aBS .„^,ang ; H. 5 i.og"-). 

Les équations (19) et (20) sont celles dont on se sert dans 
la théorie des comètes; mais comme presque toujours l'in- 
connue de la question est 0, et qu'elle dépend d'une équation 
du troisième degré, pour éviter la résolution de cette équa- 
tion, on a construit des Tables donnant les valeurs de t corres- 
pondant à celles de dans l'hypothèse de D==i; ces Tables 
permettent de trouver l'angle décrit au bout du temps / 
dans une parabole quelconque, en y cherchant la valeur de 

qui correspond au temps t D '. 

63. Trajectoire d'un point dont l'accélération, dirigée vers 
un centre fixe, varie en raison inverse du cube de la distance. 
— Posons 



f* 



ï= 73 > 
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/x étant une quantité positive ou négative selon que ? sera di- 
rigé de m vers 0, ou en sens inverse. L'équation (4} deve- 
nant linéaire en -9 il est plus simple d'en faire usage que d'à- 
voir recours à son intégrale (3). Elle donne 

Nous avons trois cas à distinguer : 

i° [a = A 1 . En désignant par A et B deux constantes arbi- 
traires, l'équation (21) donne 

- = A0-hB. 

r 



On déterminera les constantes en exprimant que, pour une 
valeur déterminée de 0, = o par exemple, en choisissant 
convenablement Taxe Ox, on a 

r, et l'angle a, que forme la tangente avec ce rayon étant des 
données de la question. 

La trajectoire est ainsi une spirale hyperbolique dont O est 
le pôle, ou un cercle si À = o. 

2° /a — Ar f <o. On a 



£ = Aco8i v / * 3 ~ M* -+-«)> 



A et e élant deux constantes arbitraires que l'on déterminera 
par les mêmes conditions que ci-dessus. La trajectoire ne sera 
représentée que par la portion de la courbe représentée par 
l'équation précédente correspondant aux limites = o, et 

it A- 

e = - -== — c , 

r devenant infini pour cette dernière valeur. 
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3° fi — h 7 > o. Il vient 

r ' 

équation qui représente une spirale qu'il est facile de discuter. 

64. Mouvement d'un point dont l'accélération dirigée vers 
un centre fixe varie proportionnellement à la distance. — 
Posons 

(i étant positif ou négatif. Il est inutile ici d'avoir recours aux 
coordonnées polaires, attendu que les équations en coor- 
données rectilignes conduisent à une séparation immédiate 
des variables, et donnent 

d*x d*r 

Premier cas. — fx>oouf est dirigé .de m vers O; on a, 
en désignant par a, af, b, b' quatre constantes, 

x — arcosfv/p -+- fl'sin/v^t, 
y = b sinf vV •+- b' cos/y/p* 

En déterminant les valeurs du sinus et du cosinus en fonc- 
tion de x et/, et ajoutant leurs carrés, on trouve, pour l'équa- 
tion de la trajectoire, 

jr* (*»+ b n \ +f (a*-*- a' 3 ) - %xy (ab' + a'b) --= {ab' - a*b)\ 

qui représente une ellipse rapportée à son centre. 

Nous pouvons maintenant supposer que Ton prenne l'un 
des axes principaux pour axe des x f et compter le temps à 
partir de l'instant d'un passage à l'un de ses sommets; nous 
avons alors pour t = o 

dx 

ce qui exige que «'= o, b' = o, et il vient 
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et, en appelant v la vitesse, 



dt 

dy 
~dt 






p = y /* (* s sin* t^p-hb* cos* r vV) • 

Le mouvement elliptique peut donc être considéré comme 
résultant de deux mouvements reclilignes rectangulaires de 
même période, d'amplitudes différentes, mais inverses l'un 
de l'autre, c'est-à-dire que la vitesse de l'un est nulle quand 
celle de l'autre est à son maximum, ou que l'extrémité de la 
course dans l'un correspond au milieu de la course dans l'autre. 
La durée T d'une oscillation complète dans chacun de ces 
mouvements simples ou d'une révolutioiuelliptique est don- 
née par 

•fïT^ a*, d'où T= ~ . 

Vf* 

Nous aurons plusieurs fois l'occasion de considérer ce 
genre de mouvement elliptique, dont les propriétés, peuvent 
d'ailleurs se déduire facilement de la projection, sur un plan, 
d'un mouvement circulaire uniforme ('). 

Deuxième cas. — p <o. On a, en posant fi = — a*, 

y = be—* t- b'e**. 

Multipliant entre elles les valeurs des deux exponentielles 
déduites de ces équations, on obtient 

Wa*+-<uif- xy (ab+ a'b') -+- (ab- *'£')' = o, 

ce qui représente une hyperbole qui sera équilatère lorsque 
l'on aura aa! =• — bb'\ le mobile ne peut naturellement dé- 
crire que l'une des branches de la courbe. 

Si nous dirigeons O* suivant l'axe transverse, en comptant 
le temps, à partir de l'instant d'un passage à l'un des som- 



(') Voir mon Traité de Cinématique pure, Chap. H, § HI, p. 09. 
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dix 
mets, nous aurons y= o, -r- = o pour / ~o, ce qui exige 

que a' = a, b'~ - — b; il vient alors 

> -^ 6 ( <?-** — <?-«') . 

Au bout d'un certain temps, les exponentielles négatives de- 
viendront insensibles, et Ton aura tout simplement 

x a 

ce qui signifie que le mobile peut être alors considéré comme 
se mouvant sur une asymptote. 



NOTE. 

CONSIDÉRATIONS GÉOMÉTRIQUES SUR LE MOUVEMENT DES PLANÈTES. 



De l'accélération dans le mouvement elliptique. 
Soient (Jtg. 20 ) 

F le foyer de l'ellipse occupé par le Soleil , 

F, l'autre foyer, 

FP, F,P, les perpendiculaires abaissées de ces foyers sur la tangente au 

point m de l'orbite où se trouve actuellement le centre de la planète , 
F/71 = r le rayon vecteur de /// partant de F, 
m 1 la position de la planète au bout du temps dt , 
a, b le grand axe et le petit axe de l'ellipse, 

r son excentricité ou - >Ja* — b\ 

a ' 

«' la vitesse de la planète , 

X le double de Taire décrite par le rayon vecteur dans l'unité de temps. 

. L'aire mFnï décrite dans le temps dt ayant pour valeur 

FP./W FV.vdt 



'1 '2 



5 
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on trouve, en l'égalant k-dt, d'après la première loi de Kepler, 



(•) 



V = 



FP 



Si y est la composante de ? normale à m F, on a, de la môme manière, 



(O 



Y m r 



Soient maintenant /?, *' les points de rencontre de Fm, F m' arec le 




cercle de centre F et de rayon ia\ on sait que les points F,., P„ n sont 
en ligne droite, et que F, n = a F, P, . 
D'autre part on a, d'après une propriété connue de l'ellipse, 



par suite 



FP.F,P, = £ a , 

e= — FP = — F n 



De sorte que, à part le facteur constant -rv F, n représente la vitesse *> 
à laquelle on aurait fait subir un quart de révolution de droite à gauche. 

D suit de là que — r, nn' représente en grandeur l'accélération élémen- 
taire du point m, et que cette accélération est dirigée suivant m F de m 
vers F. 

La perpendiculaire abaissée du point m sur Y m étant u<ft, on a, eu 
égard à la formule ( i ' ) , 

. F/i , m . ak . 

nn' — =r— vdt = ia - dt~-^dts 
v m ri* 
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d'où, pour l'accélération cherchée, 

ce qui est la formule (7) du texte ( 57). 
la durée T d'une révolution sera donnée par 

T 

A- = n ab ; 



d'où cette autre expression de y, 

(3) ?= 4**^7^ 



a 3 1 



et, d'après la troisième loi de Kepler, le coefficient de — , > que nous dési- 

gnerons par p, est le même pour toutes les planètes; nous poserons 
ainsi * 

(4) ?=£• 

Construire l'ellipse connaissant la vitesse en un point. 
L'élimination de k entre les équations (1') et (a) donne, pour le demi- 
paramètre p = — de la courbe, 

p= — * 
? 

et comme <p est connu, en vertu de la formule ( 4 ) , une troisième pro- 
portionnelle fera connaître p. 

On peut obtenir une autre expression de p, en éliminant k entre les 
équations (1) et (a), ce qui donne 

(5 p - —^ — ~ 

Si je mène au point m la droite m F, faisant avec la tangente m? un 
angle égal au supplément de l'angle connu PmF y m F, passera par le 
second foyer, et sera parallèle au diamètre PO. 
Abaissant du point F la perpendiculaire FQ sur OP, on a 

OF 2 = FP* -h ÔP 2 -aOP.PQ = FP 8 -+-* a -aaPQ 

ÔF 3 = 4? — P = a*—ap f 
d'où 

ici FP 2 

(6) a== rtQ=f 

5. 
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Portons, sur le prolongement de PQ, QQ, = PQ, puis à partir de Q, , 
en revenant sur nos pas, Q, R = p ; élevons en R une perpendiculaire 
à PQ jusqu'à sa rencontre U avec le cercle décrit du point P comme 
centre, avec un rayon égal à PF : l'intersection de PO avec la perpendicu- 
laire en U à PU déterminera le centre de l'ellipse, dont tous les éléments 
seront par suite connus. 

Les triangles PF m , PFQ sont semblables et donnent 

« 

r m r 

et, en substituant celte valeur et celle (5) de p dans la formule (6). il 
vient 

7) a .- : - 

Expression des coordonnées polaires en fonction de temps. — Soient 

Z l'intersection du prolongement de l'ordonnée «Y de m avec le cercle 
décrit sur le grand axe comme diamètre; 

u l'angle ZOÀ formé par le rayon OZ avec le demi-grand axe qui corres- 
pond au périhélie A ; 

l'angle formé par //iF avec FA, 

on a 

OF - ae, FY - OF -h OY = a[e — oosm) - - rcosO, 



m Y : - - YZ =. v i — ^ YZ = n yj i — 6 ,J sin */. 



a 

L'équation de l'ellipse 

a[\ — e*) 

( 8 ) r ^-~ —l 

donne 

r-t-ercosO ou /• — **FY = a (i — <?' J ), 

ou encore 

r — ae(e — cosm) — fl(i — e 1 ), 

et enfin 

(9) r -- a(i -- rcosa). 

L'angle u n'est ainsi que ce que nous avons appelé dans le texte Xam>- 
malie excentrique. 
En portant cette valeur dans (8), on a 

/ x fi e — C0S " 

(10) cose - 

x ' 1 — t'CO»« 
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On obtient ainsi les coordonnées d'un point de l'orbite en fonction de la 
variable auxiliaire «. 

Pour avoir le temps en fonction de la même variable, il suffit de calculer 
Taire A/wF en fonction de «, puisqu'elle est proportionnelle au temps. 
Remarquons, pour cela, que 

py n> y 

aire À /w F — aireA/nY — aire/«FY = \/ I — e'aireAZY '■ — ; 



or 



in*, »~~ ^»mr "' u — /7 a sin«çosf/ 
aireAZY = aireAOZ h- aireOZY -= — 



•_ 



FY./iiY «' 



— — v^i — e\c — cosi*)sina, 



par suite 



et enfin 



a 2 



aireAwF— -\/i — e À (u — esinw), 



a 2 



— \/i — é 1 ( u — c sin u ) 






ou, en appelant n la vitesse angulaire moyenne -=- du rayon vecteur, 

( 1 1 ) u = ni -t- e sin /ir. 

C'est l'équation (i5) du n° 60 et qui nous a donné (61), en négligeant 
les puissances de e supérieures à la première, 

( r — <?(i — tfcosw/), 

(,a ) i a 

( y — nt + lesmnt. 
De la comparaison des équations (3) et (4) on déduit 

(.3) —y/j. 

i)tt mouvement troublé. — Supposons que /», en outre de <p, reçoive 
une accélération ^, constamment comprise dans le plan passant par la vi- 
tesse 9 et F. La trajectoire restera plane. 

Considérons l'ellipse que décrirait le point m si tout à coup <{< venait à 
s'annuler, ellipse que l'on construira comme on Ta indiqué plus haut. Au 
bout du temps <//, ou lorsque le mobile sera venu en ///', on aura une 
autre ellipse dont les éléments différeront infiniment peu de ceux de la 
précédente; ou, en nous servant de l'expression consacrée, les éléments 
de l'ellipse auront varié au bout du temps dt de certaines quantités que 
nous nous proposons de déterminer. 
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Soit (v la composante de la vitesse suivant le rayon vecteur ; dans le 
temps dt, r augmentera de wdt dans l'ellipse que continuerait à décrira le 

mobile, si + s'annulait subitement, comme dans la trajectoire; l'angle - <&, 

décrit dans le même temps par le même rayon, aura également la même 
valeur dans les deux cas. 
L'équation (7) donne 

da — — 2- Çr— — — aa'rf- +aa , -rfp. 

/2 v 2 \* r \l 

\"rV 

Soient ?', y les composantes de 7 et ^ suivant p, on a 

dv= (ï' +-+')«&, 



d'où 



da =*a*( — d- -+- î- J dt -+-%a*~ydt: 



or l'ensemble des deux premiers termes du second membre n'est autre 
chose que la variation qu'éprouverait <?, dans l'hypothèse où in se dé- 
placerait, sur l'ellipse; il est donc nul et l'on. a 

(14) da=*Va % -dt. 

Cette expression peut se mettre également sous la forme 

U a 1 
(i5) db = 2- -sixfc. 

f r 2 

L'équation (i3) donne aussi 

(16). dn = i/aa * da — > 

ce qui détermine la variation du mouvement moyen. 
Soient 

PWPy la tangente à la trajectoire de m arrivé en m*; 

PWI* la tangente à l'ellipse de m correspondant au même point m'; 

F* t le second foyer de l'ellipse de «'; 

S la projection de F", sut la direction de m'F,. 

On a 

nfF -t-iw'F, = 2<r, w/F -+-ffr*Fi = %a -+* %da, 

d'où 

m'F,- m%=*%dm % 

(17) F,S = aWfr. 
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Nous avons maintenant 



et de même 
d'où 

Soient ?*, ^' les composantes de ? et $ estimées suivant la normale ; 
on a, d'après une propriété connue, 



T T dt r dt 

d'où 

. F>'F,^a^ = a^Pdf. 
Mais de l'équation (7) on déduit 



(/) 




vient donc 
enfin 


1 ' y r.///*, ' 


(18) 


<p r 



Les équations (17) et (18) détermineront la position de F n et par suite 
la variation de l'excentricité et celle F, FF, de la longitude du périhélie. 
Soit X la projection de F, sur FF, ; on a 

F,X = — %dae = F, S.sinmFJ — F.S.cos/wFY, 

d'où, pour la variation de l'excentricité absolue, 

, y- a mY . V a' F, Y . 

dae = — s- vdt -+-2 ; — V vdi 

y r /wF, y r» m? x 

* <*( V «Y +' a F,Y\ . 

= - ( _ 1 _. -Ha- 1 4r ) *<#• 

r \ ? /wF, f r wr,/ 

Si nous désignons par <&> la variation f\FF, de la longitude du péri- 
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tu'lie égale à -tttt- — -i— , nous avons 
° *X a*0 

F*! X = F, S — - h- F,S. — rr = î--- ' è - or// -+- 4 — — —rr vdt, 

d'où 

application, — V accélération perturbatrice est dirigée en sens inverse 
du mouvement et est proportionnelle au carré de la vitesse. 

Nous verrons plus loin, dans le texte, quel sens physique il faut attri- 
buer à cette question. 

Supposons donc ^"= o, ^'= — pt> a , p étant une constante, et appe- 
lons ds le chemin élémentaire vdt. Les équations précédentes deviennent 

v* 
da =-îo -a 2 ds % 

(ai) { dae -- — ap -^cos/wF,!^, 

v 2 /\ dt 

tin — — ap- « 2 sin//iF. Y r^r» 
r f* ' FO 

De la seconde et de la première on tire 

(aa) de = ap -a[e — coswF,Y)rfv. 

Soient ( fig. ao ) : 

F.r une droite de direction fixe passant par le foyer F ; 

w l'angle que forme, avec For, la portion du grand axe aboutissant au 
périhélie, ou la longitude du périhélie ; 

l'angle formé avec For par un rayon vecteur quelconque /wFou la longi- 
tude vraie. 

L'équation de l'ellipse est • 

a(i — c 7 ) 



r — 



l-i-tfCO8(0 — w) 

On a, en vertu de la formule (7), 



0* 1 fia \ 1 _ ,_ . ._ 

p a \ r J a(i — e') L x . ' J 
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Le triangle m FF, donne 

ain^K-v ™"f*- M ï (i-g^sinfO-a») 
sin/nr, i = = = tj > 

1 'ÂU — r I -+- e 2 -i- 2ffCOS(8 — w) 

(an— r) cos/wF.Y — rcos(ô — w) = ao*, 
d'où 

„ .. a/rc -t- rcos(0 — w) ic -f- (i-î- <?*)cos(0 — w) 

cosiwF, Y = * = A. - — /s x • • 

1 aa-r i -+- ^-h a*cos(0 — «) 

Les équations (21) et (aa) donnent, par suite, 

i da — *— ^ [1 -h <?*-*- aecos(0 — ta)] eis, 

a3î ' ■ 

' \ de — — ao[<? r+- cos(9 — «)]<&, 

' gr/w — — apsin(0 — w)<fr. 

Nous les retrouverons plus loin dans le texte; c'est pourquoi nous ne fe- 
rons ressortir quant à présent aucune des conséquences que Ton peut en 
tirer. 
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CHAPITRE Y. 

OU MOUVEMENT D'UN POINT SUR UNE LIGNE 
OU SUR UNE SURFACE. 



65. Supposons qu'un point m ne décrive plus librement sa 
trajectoire» en vertu d'une accélération <p, mais qu'il soit assu- 
jetti à se mouvoir sur une courbe donnée. 

Soient 9' et <p' les composantes de 9, suivant la tangente, et 

dans le plan normal à la courbe, dont nous désignerons par p 

dv 
le rayon de courbure; la relation ?'= j^ définit la vitesse v 



v* 



et, par suite, la loi du mouvement; l'accélération normale — 

sera généralement distincte en grandeur et en direction de la 
composante 9 dont il n'existe plus aucune trace. C'est pour- 
quoi l'on dit que cette dernière est détruite par la courbe fixe. 

La même observation est applicable au mouvement d'un 
point sur une surface fixe. 

La formule ( 7 ) du n° 54 

(l) __•= / ?C OS{<f,ds)ds 

est applicable au cas où le point mobile, n'étant plus libre, est 
assujetti à se mouvoir sur une ligne ou une surface fixe, at- 
tendu que cette ligne ou cette surface fixe ne détruit que la 
composante normale de l'accélération, dont ne dépend pas le 
second membre de cette équation. 
Cette même équation, mise sous la forme 



dx 1 -h dy* -h dz* 
zdF 



= v\-*~ I <p COS(f, ds)ds, 
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et les deux équations de la courbe permettront de déterminer 
Xf jr t z en fonction du temps. 

66. Application au mouvement d'un point sur une courbe 
fixe. — Considérons, en particulier, le mouvement d'un point 
mobile pesant sur une courbe de forme quelconque sans vi- 
tesse initiale, et soit z la hauteur verticale dont il est descendu 
lorsque sa vitesse est v ; on a 

La vitesse e ne s'annulant qu'avec z, on voit que le mobile 
s'élèvera sur l'autre branche de la courbe à la hauteur du 
point de départ; puis, prenant un mouvement inverse, il re- 
viendra à sa position initiale pour recommencer une oscilla- 
tion semblable à la précédente, et ainsi de suite. Dans le cas 
où le mobile est animé de la vitesse initiale p«, on a 



- = gz } d'où 9 = y/%gz -t- pj. 



67. Mouvement d'un point pesant sur un plan incliné, 
Soient (fig. ai). 

Fig. ai. 




1 l'angle d'inclinaison ABC de cette droite sur l'horizontale ou 

baseBC; 
AB = L l'espace parcouru au bout du temps / par le mobile 

supposé partant du repos en A ; 
H = AC la hauteur verticale correspondante. 

L'accélération g* se décompose en deux autres : l'une gcosi 
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perpendiculaire à AB n'aura pas d'influence sur le mouve- 
ment; l'autre #sini parallèle à ce plan aura tout son effet, et» 
comme elle est constante, elle produira un mouvement uni- 
formément accéléré; d'où l'on déduit, en remarquant que 
H = Lsini, 



v = g gin/ . t , L = | g sin 1 . f *, v = y/a^Lsiiw = v/*#H > 

le dernier de ces résultats n'est qu'une conséquence du théo- 
rème précédent. 

Si dans le plan ABC j'élève AB, au point B la perpendicu- 
laire BD, limitée en D, à la verticale ÂC prolongée en con- 
séquence, on a L — AD sin/, et la seconde des équations 
ci-dessus donne 



-s/ 1 



S 



ce qui donne lieu à un théorème que l'on énoncera facilement. 

Celte expression ne dépendant que de AD, il s'eifcuit que 
le mobile partant du repos en A mettra le même temps pour 
parcourir toutes les cordes issues de ce point et terminées à la 
circonférence décrite sur AD comme diamètre. 

Il est d'ailleurs facile de s'assurer que ce temps est égal à 
celui qu'emploierait le mobile à parcourir toutes les cordes, 
telles que BD supplémentaires de celles dont on vient de 
parler. 

68. Quelle est, parmi toutes les courbes passant par un 

point A et comprises dans un même plan vertical, celle pour 

. laquelle un point pesant partant du repos en A parcourt un 

arc d'une longueur quelconque dans le même temps qu'il met- 

trait à décrire la corde correspondante? 

Soient (Jig. 21) 

ky la verticale du point de départ A; 

B le point de la courbe où se trouve le mobile au bout du 

temps /; 
B' la position suivante au bout du temps t + dt; 
6 l'angle BA/; 
r la corde AB; 
D l'intersection de A/ avec la perpendiculaire en B à AB; 
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b le point de rencontre de AB' avec la circonférence décrite 

sur ÂD comme diamètre ; 
BT le prolongement de B'B ou la tangente en B à la courbe. 

Le mobile arrive en B au bout du même temps et avec la 
même vitesse en parcourant Tare ou la corde AB; et le temps 
employé pour aller de B en B' est égal au rapport de l'élé- 
ment BB' à celte vitesse. D'un autre côté, le mobile mettrait 
à parcourir la longueur A b le même temps que pour décrire 
la corde AB; par suite, le temps employé pour aller de b en B' 
avec la vitesse acquise en b est égal à celui que mettra le 
mobile à décrire BB' avec la vitesse acquise en B, et comme 
ces deux vitesses ne diffèrent entre elles que d'un infiniment 
petit, on a 

BB'=£B\ d'où tf6B'=6BB'. 



Or, l'angle &BA = 90°— pouvant être considéré comme 
égal à B6B', il suit de l'égalité précédente que 



ABB'= 2(90°- Ô) = 180 - a0, 

« 

ou encore que l'angle ABT formé par la tangente à la courbe 
avec le rayon vecteur à AB est égal à %6; on a donc 

dk A flr . r/sinaO 

r — = tangaO, ou 2— = — — ~ , 

d'où, en désignant par c' une constante, . 

r 2 = c'sinaO, 

équation d'une lemniscate ayant pour centre le point de dé- 
part A, et dont l'axe fait avec la verticale un angle de 45 degrés. 
Si le temps employé à parcourir l'arc AB, au lieu d'être égal 
au temps que mettrait le mobile à décrire la corde correspon- 
dante, devait se trouver dans un rapport constant t avec ce 
dernier, on trouverait de la même manière que ci-dessus 

B'b --/BB', 



1 
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ou, en appelant 1 l'angle ABT, 

COS(ô — l) =*CO80, 

d'où 



tang/ — — 



tango =fc v^tang'Q-nX'ti — **) 



tang' — P 



Or de 



on tire 



tang! - r- 



r = C<r /l " , * l ï 



C étant une constante; le problème a donc deux solutions 
correspondant aux deux racines de l'équation qui donne tangi . 

69. Du pendule simple. — Le pendule simple se compose 
d'un fil de longueur invariable AO = /, fixé en un point O 
{fig, 11), et terminé par un corps pesant A, dont les dimensions 




sont assez petites pour que l'on puisse le considérer sans erreur 
sensible comme un point matériel. On met le pendule enjeu 
en l'écartant de la verticale OA du point de suspension, el 
l'abandonnant ensuite à lui-même sans lui imprimer de vitesse 
initiale, et c'est la loi de ces oscillations que nous nous pro- 
posons de trouver. On sait d'ailleurs, d'après le n° 66, que le 
point m doit s'élever sur la seconde branche de la courbe à 
la hauteur du point de départ. 
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Soil a l'angle formé par Ofi avec OA, considéré comme po- 
sitif ou négatif, selon que la première de ces droites est située 
à gauche ou à droite de l'autre. 

La composante tangentielle de l'accélération pétant — gs'ma y 

et la vitesse au point B, / -j- > on a 

d*OL 

(l) /-jtj =-£Sina. 

Si l'on suppose que l'angle qui mesure l'écart initial ou la 
demi-amplitude du pendule ne dépasse pas 20 degrés, par 
exemple, on peut poser sin a = a, et l'équation 



ci '¥--» 



a 



a pour intégrale 

(2) a — Mcosi/5/-+- Nsin 1/7', 

M etN étant deux constantes arbitraires. 

doL 
Supposons que pour a = a # la vitesse -r- soit nulle, a« étant 

la demi-amplitude ; alors on a N = o, M = a. et 



(3) 



a ^-a coSi/^/. 



On voit ainsi que le pendule prendra une position symé- 
trique par rapport à la verticale de celle du point de départ, 
ou que a deviendra — a. au bout du temps T donné par la for- 
mule 



tf 



d'où 

T = ir 4 / - 

pour la durée d'une oscillation ( ' ). 



(') On peut arriver géométriquement à ce résultat (voir mon Traité île 
Cinématique pure, CUap. II, $ V, p. 5o). 
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Supposons maintenant que l'amplitude ait une valeur quel 
conque, l'équation (i) donne 

d 1 * i s • t 

—- - a* --= — ^ Smart*. 

ai 7 l 

d'où, en intégrant et remarquant que -y- = o pour a = *,, 

(4) 5^» =f(cosa-cosat # ) (■). 

T 

On a ainsi, pour la durée - d'une demi-oscillation, 

t l~T r** dz 



(5) 


2 V *S Jo v/cosa — COS*„ 


Posons 






cosa ::|- ir, cos« i — it ty 


il vient 




(6) 


t- j 1 r ''" 


vW , *>. 



*° y~V) fa u ~ nt 



ou 



, en développant m j 



] 



(7) T =\/êJ / , 

Or, n étant un nombre entier quelconque, on a, en intégrant, 
par parties, 

/u n fht | Ç „_, dlrt.rt — ^ «^ /' //'^r/// 

. . / i / »\ r " w "'^' , x c "*< f « 



(') Cette intégrale n'est autre chose que le résultat de l'application de la 
formule du n° 66, comme il est facile de le reconnaître. 
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Si l'on pose 

A. = I — - — » 

cette formule donne 



Or 



par suite 






A f"' «** 



. __ î .3.5. . .(an — i)n 
"~ 2. 4. 6.. .2/1 '•' 



et la formule ( 7 ) devient 

Celte série est d'autant plus convergente que u 9 ou a* est 
plus petit. En ne considérant que le premier terme on tombe 
sur la valeur approchée trouvée plus haut; si l'on tient compte 

du second terme, en remarquant que i/ = 2sin 3 — * et négli- 
geant la quatrième puissance de *„ il vient 

ce qui montre que la durée d'une oscillation est un peu aug- 
mentée parla grandeur de l'amplitude. 

70. Mouvement d'un point pesant sur la çjrclolde; tauto- 
ckronisme. -—Considérons un point pesant m assujetti à se 
mouvoir sur une cycloïde fixe à base horizontale/^ {Jig. 23). 

Soient 

ma la tangente en m limitée au diamètre ab du cercle géné- 
rateur passant par le point de contact b de ce cercle avec la 
directrice^; 

R — — le rayon de ce même cercle; 

/ le sommet de la courbe; 
n la projection de m sur ab. 

6 



82 



PREMIÈRE PARTIE. — CHAPITRE Y. 



L'accélération g de la pesanteur se décompose en deux au- 
tres, les composantes normale et tangentielle, respectivement 




dirigées suivant les prolongements de mb et de ma; ces trois 
accélérations formant un triangle semblable à mbn, les com- 
posantes normale et tangentielle ont respectivement pour va- 
leurs 



mb ma 



La première étant détruite, il ne reste à considérer que la 
seconde. Or, en posant mf=zs, on a, d'après une propriété 
connue de la cycloTde ( ' ), 



s 
ma = - • 



Celte composante donne par suite, en l'égalant à l'exprès- 

... dv d*s 

sion équivalente — jt= — -577* 



d 7 s 

fit 



-JL, 

4R ' 



équation de même forme que l'équation (1') du numéro pré- 
cédent, et dont on tire les mêmes conséquences; ainsi donc, 



(') Voir, pour une démonstration géométrique de cette propriété, mon Traité 
de Cinématique pure, Chap. II, § Y, p. 60. 
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dans le mouvement du point oscillatoire de part et d'autre du 
point /, la durée de chaque oscillation simple 

V s 

est indépendante de la position initiale du mobile sur la 
courbe, correspondant à une vitesse nulle, ou encore de 
l'amplitude de l'oscillation, ce qui constitue la propriété du 
tautochronisme de la cycloTde ( ' ). 

Concevons que Ton enroule la cycloTde sur un cylindre ver- 
tical de manière à amener la base de cette courbe à coïncider 
avec le périmètre de Tune des sections droites du cylindre. 
La décomposition de l'accélération g s'effectuera dans le plan 
tangent au cylindre de la même manière que ci-dessus, et 
il est clair que la composante tangentielle aura la même va- 
leur que lorsque la courbe était plane, et qu'elle sera ainsi 
proportionnelle à l'arc mf. Donc la transformée de la cycloTde 
est encore taulochrone, et il existe par suite une infinité de 
tautochrones à double courbure. 

La cycloTde est la seule tautochrone plane. En effet, pre- 
nons pour origine le point de la courbe où le mobile m doit 
parvenir dans un temps constant, quel que soit le point m, de 
la courbe d'où il parte sans vitesse initiale, la partie positive 
de Taxe des y étant la portion de la verticale de située au- 
dessus de l'horizontale Ox menée dans le plan de la courbe; 
on a, en appelant h l'ordonnée du point de départ m 9 et s 



(') Si p est le point de départ du mobile, la vitesse en m est yjigbn. Conce- 
vons que le cercle générateur roule sur pq de telle manière qu'il passe con- 
stamment par la position du mobile. La rotation instantanée du cercle autour 
de b est 

>ligbn __ f~g 

-^-Vr* 

eo remarquant que bnt = iKbn. La vitesse du centre du cercle est, par suite, 



»VÏ- >/**?• 



d'où un théorème qu'il est facile d'énoncer et qui est dû à M. Chevilliet. 

6. 
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Tare Om, pour la vitesse en un point quelconque (66), 

ds / r> 

d'où, pour la durée du parcours de Tare m.O, 

/Wa v^r v^Jo v^"- 1 ? 
Soit 

* = ?(/) 

la relation qui doit exister entre l'ordonnée/ et l'arc s, il vient 

h , . dr 

(y) 



= -4- f V 



ou, en posant 7 = /m. 
Soit maintenant 

?'tr)i£- + lr). 

il vient 






■W>") 



V^( t — «) a 



Or, t devant être indépendant de A, il faut que la dérivée 
de celte expression par rapporta A soit nulle ou que 



Jo V(i- u)u 



ce qui exige que i|/(Aw) = o; car autrement, en prenant A 
suffisamment petit, on pourrait faire en sorte que tous les 
éléments de l'intégrale fussent de même signe et l'intégrale 
ne serait pas nulle. 

Ainsi donc v|/ (hu) ou ^ (/) est une constante que nous dé- 
signerons par C; on a, par suite, 

* # (r) = C/* et *-2Cv//, 



V 
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qui est l'équation d'une cycloïde dont le diamètre du cercle 
générateur est (X 
Soient (Jig. 23 ) 

h le centre de courbure de la cycloïde au sommet /; 
hp, hq les deux branches cycloïdales qui constituent sa déve- 
loppée. 

Concevons que Ton fixe en h un fil de longueur hf= 4 R 
terminé par une masse pesante, et que ce fil, écarté de la ver- 
ticale, soit assujetti, en oscillant, à s'enrouler alternativement 
le long de hpei hq. Le point pesant décrivant la cycloïde pfq, 
on obtient un pendule dont les oscillations ont la même du- 
rée quelle que soit leur amplitude. 

L'idée d'un pareil pendule est due à Huygens, qui désirait 
doter les horloges d'un pendule irréprochable; mais la diffi- 
culté de construction des demi-cycloïdes directrices, les dé- 
formations auxquelles elles sont exposées en raison des va- 
riations de température, rendent cet appareil inapplicable, et 
on le considère uniquement comme une curieuse conception 
théorique. 

71. De la courbe de la plus vite descente ou brachisto- 

chrone. — Le temps - i/- employé par l'extrémité d'un pen- 
dule simple de longueur/ pour exécuter une demi-oscillation 

étant inférieur à celui 2i/- (67) que mettrait un point pesant 

à parcourir la corde de l'arc décrit, on a été conduit à se de- 
mander quelle est, parmi toutes les courbes passant par deux 
points A et B, celle sur laquelle un point pesant partant du 
repos en À arrive en B dans le temps le plus court ('). 

Ce problème est maintenant du domaine du calcul des va- 
riations aux traités duquel nous renverrons. Nous nous bor- 
nerons ici à en donner une solution géométrique par des 
considérations analogues à celles dont s'est servi J.Bernoulli, 
en établissant préalablement les lemmes suivants : 

(') Ce problème a été posé par Galilée et résolu pour la première fois en 1696 
par Jean Bernoulli, par des considérations géométriques. 



/ 
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Lemme I. — Un arc quelconque ab de la brachistochrone est 
l'arc de la plus vite descente de a en b pour la vitesse acquise 
en a; car, s'il en était autrement, on pourrait substituer à 
Tare ab celui de la plus vite descente; mais alors la courbe 
considérée ne serait plus la brachistochrone. 

On peut supposer en particulier que ab se réduit à deux élé- 
ments consécutifs de la courbe. 

Lemme IL— Un point m se meut d'un mouvement uniforme 
avec la vitesse v jusqu'au moment où, traversant une surface(S) 9 
elle devient v'. Quel est le chemin que doit parcourir m pour 
aller dans le temps le plus court du point a au point b 9 la 
droite ab rencontrant la surface ci-dessus? 

Soit J un point de la surface; il est évident que la durée du 
trajet sera moindre pour le parcours des droites AJ et Jfi que 
pour toute autre trajectoire passant par J. 

Soit 1 [fig. 24) un point de la section (?) faite par le plan 

Fig. *.',. 




normal à la surface mené par la corde ab; il est clair que la 
durée du trajet sera moindre en parcourant successivement 
les deux droites al, 16, que deux autres droites issues de a 
et de 6, se rencontrant en un point J de (S) infiniment voisin 
de (o-), et dont I serait, aux quantités près du second ordre, 
la projection sur le plan normal. 

Nous sommes ainsi ramené à déterminer le trajet de plus 
courte durée dans ce plan. 

Soient 

i, i 7 les angles formés par al et 16 avec la normale en I; 
F un point de (o-) infiniment voisin de I; 
K, K' les projections de V et 1 sur al et b V. 



\ 
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Les durées de trajets a\b, aVb sont respectivement 



a\ bl 



aV hV /?Ï-IK . M-M'K' 



et 1- 



+ 
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et, pour que la première soit un minimum» il faut que leur 
différence soit nulle ou que 

ÏK I'K' 



V s>' ' 



or 



IK^ITsini, rK'=n'6in/'; 



la condition cherchée est donc 



gin/ sîn/' 
v v' 



Revenons au problème de la brachistochrone. 
Soient (fig* *5) 

Fig. s5. 




x # 



\y la verticale du point de départ À; 

\x l'horizontale de ce même point comprise dans le plan ver- 
tical passant par A et le point d'arrivée B; 
A* la perpendiculaire en À au plan xky. 

Concevons que l'on divise la courbe en éléments par des 
plans horizontaux équidistants dont l'équidistance soit dy, et 
soient 

a, I, b trois points consécutifs de la courbe obtenus de cette 
manière, et dont les distances au plan xkz sont y 9 y-+-dy, 

y+*dy\ 

- ({y 

* = V 2 £T> v ' = v*g(y+ dy) = v 4- -T- dy les vitesses acquises 

ay 

en a et I ; 
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Ai 

i, i # = i -4- -7- dy les angles que forment la et 16 avec la ver- 
ticale. 

En vertu du le m me I, le mobile partant de a avec la vitesse v 
doit arriver dans le plus bref délai en 6, en prenant la vitesse v' 
lorsqu'il a traversé le plan horizontal défini par l'ordonnée 
y -f- djr; il faut donc, d'après le lemme II, que al et I b déter- 
minent un plan vertical, et que par suite la courbe soit com- 
prise dans le plan yOx ; puis, que 



c» «>' 



= rrrTf' 



p' V . V 



sint sini 
OU 

v' V 

- — r, -~ : -h a : ? 

SIDf sini S1D1 

ou encore, en appelant p. une constante, 

V 



81U/ 

et enfin 

en posant 



t-A 



Soient 

K l'intersection de kx avec la normale en a; 

H l'intersection de la tangente avec la verticale de K ; 

/ la projection du point a sur KH. 

On a 



ûK - KH sini = \/ZÏT.Kl ^ y/Kïi.y, 



d'où 



sin 



par suite 



in/ ^V™ 



KH = 2R. 



La brachistochrone est donc la cycloïde décrite par un point 
de la circonférence de rayon R roulant sur kx; le rayon doit 
être déterminé par la condition que la courbe passe par B. 



* 
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Soient (Jig. ^5) 

AJ la base d'une cycloïde quelconque passant par le point A ; 
N l'intersection de cette courbe avec la droite AB; 
H celle de kx avec la parallèle BM à NJ. 

La droite AM sera la base de la brachistochrone, car toutes 
les cycloîdes issues du point A et dont les bases sont situées 
sur kx sont semblables, puisqu'elles sont représentées par 
une équation qui ne renferme qu'un seul paramètre. 

72. Pendule à oscillations elliptiques. — Supposons (Jig. aa, 
p. 78) que le pendule OB = /, écarté d'un petit angle de la verti- 
cale OA du point de suspension, au lieu d'être abandonné à l'ac- 
tion de la pesanteur, reçoive une vitesse e dans une direction 
horizontale perpendiculaire au plan vertical d'écarté ment; il 
exécutera autour de la verticale de suspension des oscillations 
. coniques d'une faible amplitude dont la loi peut être déter- 
minée comme il suit. 

Soient 

C le point de rencontre de la verticale OA avec un plan hori- 
zontal sur lequel le point B se projette en m ; 

x l'angle d'écartement supposé assez petit pour que l'on puisse 
en négliger les puissances supérieures à la seconde. 

L'accélération g se décomposera en deux autres, l'une gsxna 
dirigée suivant la perpendiculaire BTà OB dans le plan BOA, 
et l'autre dirigée suivant BO qui entrera dans la composition 
d'une accélération dirigée suivant la même ligne, mais qui, dé- 
pendant de la loi du mouvement, .est une inconnue du pro- 
blème. En raison de la petitesse supposée de a, la projec- 
tion de cette dernière sur le plan mC peut être négligée, et 

l'accélération du point m se réduit à la projection ~mC de ^ mT, 

dirigée suivant C et proportionnelle à la distance du mobile à 
ce point. 

La courbe décrite par m est donc une ellipse dont la posi- 
tion initiale m, est l'un des sommets; la durée du parcours 
total de l'ellipse ou de l'oscillation complète du pendule se 
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déduira du n° 6k, en y supposant p = b, et l'on trouve ainsi 



H 

= air 4 /-' 
V S 



Ainsi la durée des révolutions coniques et elliptiques exé- 
cutées autour de la verticale de suspension est la même que 
celle de la double oscillation du pendule ordinaire de même 
longueur /. 

-Nous ferons remarquer que le résultat de la théorie précé- 
dente ne se trouve pas exactement confirmé par l'expérience, 
surtout pour un pendule d'une faible longueur ou à oscilla- 
tions rapides. On observe, en effet, que le pendule se meut 
comme si son extrémité décrivait une ellipse tournant autour 
de son centre, de la gauche vers la droite, lorsque le mouvement 
pendulaire a lieu dans ce sens pour l'observateur couché le 
long de la verticale de suspension ; nous reconnaîtrons plus 
loin que la différence entre l'observation et cette théorie, qui 
n'est autre encore, sous une forme géométrique, que celle 
qui est exposée dans les Traités de Mécanique rationnelle, 
tient uniquement à ce que l'approximation adoptée n'est pas 
assez grande; mais, pour aller plus loin, la Géométrie devient 
insuffisante, et il faut avoir recours à l'Analyse. Nous place- 
rons cette recherche dans une autre partie de l'Ouvrage. 

73. Pendule conique. — Cherchons si, après avoir écarté le 
pendule OB de la verticale OC d'un angle de grandeur quel- 
conque a, il n'est pas possible de lui imprimer une vitesse 
horizontale capable de lui faire décrire un cercle horizontal 
sotjs l'influence de l'accélération gée la pesanteur. 

Soient 

BD = r le rayon de ce cercle ; 
H la longueur OD. 

L'accélération g se décompose en deux autres, l'une dirigée 
suivant OB et qui est détruite par le fil, l'autre suivant BD qui 
doit produire le mouvement circulaire. Or, par une similitude 
de triangles, on reconnaît facilement que cette dernière a pour 
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expression 

r 
H*' 



et, comme elle doit être égale à ~ > il en résulte que 

r 

la vitesse angulaire du point Bayantainsi pour expression i/ |j< 
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CHAPITRE YI. 

DE L'ACCÉLÉRATION DANS LE MOUVEMENT D'UN SYSTÈME 

INVARIABLE. 



74. Accélération d'un point d'un système invariable qui se 
meut parallèlement à un plan. — Il est visible que l'on est 
ramené à considérer ce mouvement d'une figure plane dans 
son plan. 

Soient (Jig. 26) 

le centre instantané de rotation, à un instant quelconque ; 
g* la vitesse angulaire correspondante dont nous supposerons 

Fig. 36. 




o' 



le sens de la gauche vers la droite; 
O' la position du centre instantané au bout du temps dt; 
o' = (ù -t- don la vitesse angulaire correspondante; 
m, m' les positions d'un point de la figure, contemporaines 

deO, O'; 

rla distance mO; 

it 00' . , . . 

U = —jj- ce que nous pourrons appeler la vitesse du centre 

instantané. 

La rotation &>' peut être considérée comme résultant d'une 
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rotation égale autour de et d'une translation 00'.w' = Uoxif, 
dont le sens et la direction s'obtiendront en supposant que 
la droite qui représente U tourne de 90 degrés en sens inverse 
de w. 

La vitesse u'.Om' n'est autre chose que celle que posséde- 
rait le point m au bout du temps dt, s'il tournait effectivement 
autour du centre supposé fixe, avec la vitesse angulaire va* 
riable «, et se compose aussi de la vitesse w.Om et des ac- 
célérations élémentaires 

w'O/nA Oui -£-dt 

dirigées respectivement suivant m et la vitesse w. Om. 
Il résulte de là que l'accélération 9 de m est la résultante 

des accélérations w'r, r-r** wU dirigées respectivement vers 

le point O, dans le sens de la vitesse instantanée, et suivant la 
direction que prendrait U en tournant autour de O de 90 de* 
grés en sens inverse de g>; ou encore elle se compose de celle 
qui aurait lieu si la figure tournait effectivement autour de 
son centre instantané supposé fixe, avec sa vitesse angulaire 
instantanée variable, et d'une accélération représentée par la 
vitesse du centre instantané, que l'on aurait fait tourner de 
90 degrés en sens inverse de la rotation, multipliée par «. 

Portons, à partir de O, suivant la direction de w U, la lon- 
gueur OÀ = — ; la projection I du point A sur Om ne possé- 
dera pas d'accélération normale ou dirigée suivantOm, puisque 
la projection sur cette direction de l'accélération &>*-- est égale 

et opposée à &> a .OI. Il suit de là que la circonférence décrite 
sur OA comme diamètre est le lieu géométrique des points de 
t° figv™ dont l'accélération normale est nulle, ou pour cha- 
cun desquels le rayon de courbure de la trajectoire est infini, 
ce qui caractérise en général un point d'inflexion, d'où le nom 
de circonférence d'inflexion donné à la circonférence dont 
il s'agit» 
Le point F de Om ne possédera pas d'accélération tangen- 
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tielle si 

01' ± Œ ai V. 

at 

Soit K l'intersection avec la direction de 00' de la perpendi- 
culaire OF à Om; on a 

ex 0A01 ' 

d'où, en vertu de la relation précédente, 

Ht Ht 

qui est ainsi une longueur déterminée à l'instant considéré. 

Il suit de là que : i° tous les points de la figure situés sur 
la circonférence décrite sur OK comme diamètre n 9 ont pets 
d'accélération tangent telle, ou que la vitesse de chacun d'eux 
est un maximum ou un minimum; a° l'intersection G de cette 
circonférence avec la circonférence d'inflexion ne possède 
pas d'accélération. 

L'accélération du point m résulte des rotations o>' et — &> au- 
tour de 0' etO; en les transportant au point C, il ne peut en 
résulter aucune translation, car autrement ce point aurait une 
accélération. De sorte que l'accélération de tout point m de la 
figure est la même que si la rotation instantanée variable w 
avait lieu effectivement autour du point C considéré comme 
fixe, et qui a pour ce motif reçu le nom de centre des accélé- 
rations. 

75. De l'accélération angulaire. — Soient 
OA, OA' deux positions consécutives de Taxe instantané d'un 

corps mobile, autour d'un point de ce corps, considéré 

comme fixe (39); 
û>, « h- d(ù les vitesses angulaires correspondantes. 

Prenant 0A = w, OA 7 = û> -f- tf&>, la rotation autour de OA' 
pourra être considérée comme la résultante de la rotation &> 
autour de OA et d'une rotation égale à AA' autour d'une pa- 
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rallèle à cette dernière droite; cet accroissement géométrique 
relatif au temps dt de la rotation a est ce que Ton appelle 
V accélération angulaire élémentaire du système à l'instant 
considéré ; l'accélération angulaire finie est représentée par 

AA' 

la même longueur rapportée à l'unité de temps ou par a = -7— 

On reconnaîtra, en se reportant aux numéros 40, 47 et 51, que 
les accélérations angulaires simultanées se composent comme 
les accélérations linéaires, et que le déplacement angulaire cor- 
respondant à l'élément du temps est égal à la moitié du produit 
de l'accélération angulaire par le carré de cet élément ou 

. dv 

a a 

AA' 

L'accélération angulaire —r- peut être considérée comme la 

résultante de Y accélération angulaire suivant l'axe inslan- 
tané -7- et de Y accélération normale à cet axe, comprise dans 

de 
le plan langent au cône décrit par OA, w -y- > de étant l'angle 

formé par deux positions consécutives du même axe. 
Si l'axe instantané reste parallèle à lui-même, l'accélération 

angulaire se réduit à l'accélération -7- autour de l'axe instan- 
tané. 

On peut décomposer l'accélération angulaire en trois autres 
suivant trois axes rectangulaires fixes ; chaque composante est 
la dérivée par rapport au temps de la composante correspon- 
dante de la rotation instantanée. 

76. Projections de l'accélération linéaire due à l'accéléra- 
tion angulaire sur trois axes rectangulaires. — De l'accéléra- 
tion angulaire résultera, pour chaque point m du mobile, une 
accélération linéaire égale à a multiplié par la distance de m 
à l'axe AA' de cette accélération angulaire. En se reportant aux 
notations du numéro 42, les trois composantes de l'accélération 

^ /% n dn dp dq „ 

angulaire suivant Ox, Oj, Oz sont -7-, "rfT'Tfc » et ' on recon 
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naît de la même manière que les composantes cherchées 
sont 

-^-r^ suivant Or, 

dq dn 

Ut de J ' 

dn dp 

% - de de 

77. La composante de l'accélération angulaire suivant un 
axe entraîné dans le mouvement du système invariable est la 
dérivée par rapport au temps de la même composante de la 
rotation instantanée. 

Soient (Jig. 27) 

Fig. 27. 




OB la droite qui représente, en grandeur et en direction, la 

rotation instantanée; 
OA, OA' les projections de OB sur deux positions consécu- 
tives correspondantes de Taxe mobile. 
L'angle BOA étant égal à BOA', il s'ensuit que OA = OA'; 
si donc/? est la projection de wsurOAou sur OA', p-^-dp 
celle de « 4- don sur OA', la composante de l'accélération an- 
gulaire suivant OA' ou OA sera -£1 ce qui est conforme à 
l'énoncé. 

73. Relations entre les composantes de l'accélération angu- 
laire dans le mouvement d'un système invariable autour d'un 
point fixe, estimées suivant trois axes rectangulaires passant 
par ce point et faisant partie du système, et les composantes 
de la même accélération estimées suivant trois axes fixes rec- 
tangulaires ayant la même origine. 

En se reportant aux notations du n° 43, et en opérant de la 
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même manière, on a, d'après le numéro précédent, 
•— = -r-(co8?cosy + smf sin^smO) 

-h -~ (sinçcos^ — cosf sin^ cosô) — -j£ sinO sin+, 



t/"^ Tiï ( C08 ? 8 ' I1, l'"' 8in ? C08 + C0dô ) 



-+- -^ (siny sin^ + cosf cos^cosO) -t- -^sinGcos^, 

♦ fia th . . A dvt . A rfy . 

—- = -t- sm y sin — -t- cos? sm 9 -h -g- cosQ. 

79. L'accélération d'un point d'un système invariable mo- 
bile autour d'un point fixe se compose : i° de l'accélération 
centripète relative à l'axe instantané; 2° de l'accélération 
due à V accélération angulaire. 

Soient 

OA, OA' deux positions consécutives de Taxe instantané pas- 
sant par le point fixe ; 

m, m' les positions correspondantes d'un point du système; 

r leur distance à OA; 

w, t) -h d(ù les vitesses angulaires autour de OA, OA' ; 

x l'accélération angulaire; 

a et a -h da les distances de m, m' à la direction de cette accé- 
lération. 

La rotation w-f-rfw autour de OA' se compose de la rota- 
tion a) autour de OA et de la rotation otdt; en d'autres termes, 
en négligeant les quantités du second ordre, la vitesse en m 1 
est la résultante de wr autour de OA eldea(a + da)dt=oiadt. 
Or la composante « r de la vitesse du point décrivant m! est, 
comme dans le mouvement circulaire uniforme, la résultante 
de la vitesse qu'il possédait en m, et de l'accélération élémen- 
taire tù'rdt dirigée suivant r de m vers OA. 

D'où il suit que l'accélération du point m se compose de 
deux accélérations w'r, <xa 9 ce qui est conforme à l'énoncé. 

Considérons maintenant un corps dans son mouvement le 
plus général, et supposons qu'on lui imprime une vitesse et 

7 
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une accélération égales et contraires à celles de l'un de ses 
points O, de manière à réduire ce point au repos. Le système 
tournera alors autour du point 0, comme s'il était fixé; d'où 
l'on déduit que 

L'accélération en chaque point d'un système invariable, 
dans son mouvement le plus général, se compose de l'accélé- 
ration d'un autre point, de l'accélération centripète due à la 
rotation autour de l'axe instantané passant par ce dernier 
point, et de l'accélération due à l'accélération angulaire. 

80. Projections, sur trois axes rectangulaires fixes ou mo- 
biles avec le système, de l'accélération d'un point quelconque 
de ce système supposé mobile autour de l'origine des coor- 
données. 

Continuons à représenter par n, p % q les composantes de la ro- 
tation instantanée suivant les axes 0x, 0y, Oz; —7-1 -£> -ja- 
seront les composantes correspondantes de l'accélération an- 
gulaire. Soient x, y 9 z les coordonnées du point considéré. 
Nous avons déjà trouvé pour les composantes relatives à l'ac- 
célération angulaire (76) 



d$> 

Z dJ- 


dq 


suivant Ox , 


dt 


dn 
"Te 


» Or, 


dn 
y dt' 


dt 


» 0.3. 



Il nous reste à obtenir les composantes de l'accélération 
centripète. 
Soient, à cet effet, 

mP la perpendiculaire abaissée du point m sur l'axe instantané 

de rotation, 
a, (3, y les angles formés par OP avec Ox, 0y 9 Oz. 

On a 

n a p q 

cosa— -> cosp=-ï C08y=-> 
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et, d'après un théorème connu, 

OP — .CCOSac -r-yûM^ -HZCO97. 

La projection de l'accélération centripète w J .mP sur Ox est 
par suite 

«* , [(jrcosac-r-/COSp -+- 3C0S7)C09x — x] = /i*;r-h npjr-hnqz — w'jr 

.-^. — (^' -+- 7* ) x -+- npy-t- nq z. 

Appelant $„ $,, $, les projections de l'accélération totale 
4> du point m sur les axes Ox, 0y 9 Oz, il vient 

et par analogie 

+r ~~= * & ~ * -fi "('Z 'f/j'll^^W 

On trouverait facilement, en partant de là, les accélérations 
normale et tangentielle; mais, les formules auxquelles on se- 
rait conduit ne devant nous être d'aucune utilité, nous ne 
nous y arrêterons pas. 



ioo 
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CHAPITRE VIL 

DU MOUVEMENT RELATIF D'UN POINT PAR RAPPORT 
A UN SYSTÈME INVARIABLE MOBILE. 



81. Des accélérations apparentes dans le mouvement rela- 
tif. — Soient 

v et 9 la vitesse et l'accélération à un instant quelconque d'un 
point mobile dont on se propose de trouver le mouvement 
relatif par rapport à un système invariable (S), lui-même 
mobile d'une manière quelconque dans l'espace absolu ; 

v tf 9 # la vitesse et l'accélération, dites ft entraînement, que 
posséderait le point a (fig. 28) de l'espace où se trouve 




actuellement le point m, si on le considérait comme faisant 

partie du système (S ) ; 
e. la résultante de v et d'une vitesse — v, égale et contraire 

à v.; 
u r la projection de e r sur un plan perpendiculaire à l'axe 

instantané de rotation et de glissement xy\ 
(ù la vitesse angulaire de (S) autour de cet axe. 

, Nous arriverons à connaître le mouvement relatif de m par 
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rapport à (S ), en déterminant le mouvement absolu qu'il pren- 
drait si, en outre de son propre mouvement, on lui imprimait 
à chaque instant, ainsi qu'à (S), un mouvement commun pré- 
cisément égal et contraire à celui de ce système réduit alors 
au repos. 

En premier lieu, supposons que l'on imprime à m et à 
chacun des points de (S) une vitesse et une accélération pré- 
cisément égales et contraires à e # , <p t9 le point a restera fixe 
dans un milieu ou système invariable que nous désignerons 
par (S') et qui tournera autour d'une droite x' f parallèle 
à xjr, avec une vitesse angulaire égale à w et de même sens. 

Le point m, animé de la vitesse v r = v — e # et de l'accélération 

<J> = 9 — <p,, décrira l'arc ac dans le milieu (S'), et son extré- 
mité c s'obtiendra en portant dans le sens de e r et de ty les 
longueurs ad = v r dt, dc = \tydt* (51). Imprimons mainte- 
nant à (S') autour de x'y une rotation égale et contraire à «, 
(S*) sera ramené au repos, tandis que l'arc ac aura pris dans 
cette rotation la position ac' pour laquelle son extrémité c 
aura décrit l'élément c& et la perpendiculaire ci abaissée de 

cette extrémité sur #y, l'angle ciV = wrff; et comme l'arc ac 
est décrit dans le même élément dt du temps avec la vitesse 
relative «v f on aura, en nommant (3 l'angle de ac ou de sa tan- 
gente ad avec l'axe x* y, 

• a jS t • adt 7 dt 2 

a = p r sinpa/, cc'= a&>e r srap — = a»w r — • 
Le déplacement cd correspond ainsi à une accélération 
On a donc en définitive, pour l'accélération relative <p r , 

Ainsi l'accélération relative est la résultante de l'accéléra- 
tion absolue, de l'accélération d'entraînement prise en sens 
contraire 9 et de l'accélération centrifuge composée 20)« r , dont 
la direction s'obtient en supposant que l'on fasse subir à u r un 
quart de révolution autour de l'axe instantané en sens con- 
traire de la rotation. 
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On remarquera que l'accélération centrifuge composée est 
perpendiculaire à la direction de la vitesse relative. 

Toutes les formules établies pour le mouvement absolu 
subsistent donc pour le mouvement relatif, pourvu que l'on 
introduise, en outre de l'accélération absolue, les accéléra- 
tîons apparentes : centrifuge composée et d'entraînement. 

82. Du repos relatif d'un point* — Application à la gravité. 
— Il résulte de ce qui précède que pour qu'un point, primiti- 
vement en repos relatif, reste en repos, il faut et il suffit que 
l'accélération dans le mouvement absolu et l'accélération d'en- 
traînement soient égales et de mftme sens. 

Considérons en particulier ce qui a lieu lorsque le système 
invariable tourne uniformément autour d'un axe fixe avec la 
vitesse angulaire o>; l'accélération d'entraînement sera, dans 
ce cas, l'accélération centripète (**r 9 r étant la distance du 
point mobile à l'axe de rotation. 

La Terre étant animée d'un mouvement de rotation uni- 
forme, les phénomènes qui s'observent à sa surface doivent 
accuser l'existence de ce mouvement; mais, comme sa vitesse 

angulaire w = -=r — 0£ , ,., =0.000073 est extrêmement faible 

1 00104 

par rapport aux vitesses que l'on considère généralement, 

l'influence de la rotation terrestre n'est sensible que dans un 

petit nombre de faits mis en évidence* par des expériences 

exécutées avec un grand soin. 

Si l'on considère le fil à plomb, ce fil, par sa résistance, dé- 
truit la résultante de l'accélération centrifuge et de celle qui 
provient de la tendance des corps à se précipiter vers le centre 
de la Terre. Cette résultante, que nous avons appelée g y et 
dont la direction est celle de la verticale apparente du lieu, 
n'est donc point constante en tous les points de la Terre; elle 
dépend de la latitude, suivant une certaine loi que nous allons 
chercher à déterminer. 

Soit G la valeur de la gravité au pôle, qui serait la même en 
tous les points de la Terre, sans la rotation diurne, et sans le 
faible défaut de sphéricité du globe terrestre dont nous fe- 
rons abstraction. 
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En appelant R le rayon terrestre, X la latitude du lieu, on 
obtient, par la composition des accélérations, la relation 



g= ^G' + o/R'cos'X — aGw'Rcos'X, 

d'où 

G= w'Rcos'X -fy/^-i^R'sin^À. 

La plus grande valeur de sin-a> correspond à à = 45°, et 
Terreur que Ton serait exposé à commettre, en négligeant le 
second terme sous le radical, serait inférieure à o,oooooi5g; 
de sorte que Ton peut prendre simplement 

G = g-* — Tfr cos ^ ™ £-+-o,o3385 cos*X. 

A la latitude de Paris, où X = 4 8 ° 5 °' i4", on a g= 9,8088; 

par suite 

G = 9,8*34. 

A l'équateur, oùX=o, l'accélération centrifuge retranche 
de la valeur de G la quantité o n ,o3385 ~ — 9,8088; mais en 
réalité la valeur de g à l'équateur est un peu moindre que 

0.8088 ( 1 ) • à cause du renflement de la Terre; elle 

3 \ 29°/ 

suit, en général, d'après des recherches récentes de H. Saigey , 
une loi donnée par la formule 

g= g*83 1084 — o,o5oo57C08 > >. 

83. Relation entre la vitesse relative et les accélérations 
relative et d % entraînement. 
Soient 

<v> <v les valeurs de la vitesse relative à la fin et au com- 
mencement d'un certain intervalle de temps; 

ds l'élément de chemin de la trajectoire apparente, ou rap- 
portée au système (S), et qui est perpendiculaire à l'accé- 
lération centrifuge composée ; 

<p'; <f e les projections de 9 , <p, sur la direction de ds ; 

il vient, en appliquant les principes des n os 54 et 81, 
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Dans le cas où le système invariable est animé d'un mou- 
vement de rotation uniforme, on a 

f # =« 2 r et —l<f e ds=l «Vrfr= — (/«* — rj), 



d'où 



iW-^r)=/f'*-*-7(^-ri). 



S'il s'agit du mouvement relatif par rapport à la Terre d'un 
point uniquement soumis à l'action de la pesanteur, on a tout 
simplement, en appelant h la hauteur de la chute, 

comme dans le mouvement absolu, puisque l'accélération g, 
donnée par l'observation, est la résultante de l'attraction ter- 
restre et de l'accélération d'entraînement prise en sens inverse. 

84. Si un point m est animé de deux mouvements relatifs 
simultanés par rapport à un système invariable (S) mobile , 
l'accélération centrifuge composée dans le mouvement résul- 
tant est la résultante des accélérations semblables, qui corres- 
pondent aux mouvements composants. 

Soient (fig. 29) 

Fig. 29. 




v r , v' r les vitesses des deux mouvements composants à un 

instant donné ; 
V r leur résultante ; 
u r , u' r9 U r les projections de ces trois vitesses sur un plan 

perpendiculaire à l'axe instantané de (S); 
m A la parallèle à cet axe menée par le point m; 
g* la vitesse instantanée de (S). 
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Les accélérations centrifuges composées correspondant aux 
vitesses v T > */.> V r , étant, à cause du facteur commun 2«, pro- 
portionnelles aux longueurs « M i*' r , U r , le théorème énoncé 
devient évident ; car, pour avoir ces accélérations en grandeur 
et en direction, il suffit de concevoir que l'on fasse subir au 
parallélogramme m« r U r «' f autour de mÀ un quart de révo- 
lution en sens inverse de «. 

85. Si la rotation instantanée w du système (S) est la résul- 
tante de deux rotations simultanées o>', m", l'accélération cen- 
trifuge composée du point m est la résultante des accélérations 
analogues qui correspondent aux rotations partielles prises 
isolément. 

Soient (fig. 3o) 

Fig. 3o. 




ma, mu', m<û" les droites qui représentent la rotation instan- 
tanée et ses deux composantes; 

U„ W P les composantes, perpendiculaire et parallèle au plan 
ma>6>'&>", de la vitesse relative \ r ; 

p f p?tjf les distances de l'extrémité de la droite qui repré- 
sente W r aux droites mw, mu', mw". 

D'après ce qui précède, il suffit de démontrer que le théorème 
a lieu pour chacune des composantes U r , W,; 

Les accélérations centrifuges composées, correspondant à la 
vitesse W r , pour les trois rotations ci-dessus, ont respective- 
ment pour expressions 2w/>, W/>', au" p", et comme elles sont 
dirigées toutes trois suivant U r , la première est la résultante 
des deux autres, car, d'après le n° 24, on a 

vp = w'p' -h w"/?". 
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Les accélérations centrifuges composées» relatives à la vi- 
tesse U,» étant proportionnelles aux longueurs mw, /nw', mw', 
la seconde partie du théorème devient évidente; car, pour avoir 
ces accélérations en grandeur et en direction, il suffit de 
concevoir que Ton fasse subir, dans le sens voulu autour 
de mU r , un quart de révolution au parallélogramme «iww'w'. 

La généralisation et la réciprocité des deux propriétés pré- 
cédentes des accélérations centrifuges composées sont trop 
évidentes pour qu'il soit nécessaire de nous y arrêter. 

86. Influence de la rotation de la Terre sur la chute des 
graves. — La rotation de la Terre produit sur les corps pesants, 
tombant sans vitesse initiale d'une certaine hauteur, des dé- 
viations assez sensibles, par rapport à la verticale du point de 
départ, pour qu'on puisse les observer directement. 

Pour nous rendre compte de ce phénomène, décomposons 
la rotation u en deux autres, l'une w sinX autour de cette ver- 
ticale, l'autre « cosX autour d'une parallèle à la méridienne, 
en continuant à désigner par X la latitude du lieu. Soient c' r , c* 
les projections de la vitesse relative v r du mobile, correspon- 
dant à la hauteur de chute z, sur le plan horizontal et le plan 
vertical passant par la tangente au parallèle. 

Les composantes de l'accélération centrifuge composée 

sont 

2b>sin>V r , awcosXc^., 

respectivement situées dans les plans horizontal et vertical 
ci-dessus. La première ne produira pas d'effet sensible sur le 
mobile en projection horizontale, car la vitesse c' r , nulle avec», 
est du même ordre de grandeur que cette quantité; de sorte 
que, si l'on continue à négliger «% il n'y a pas lieu de tenir 
compte de celte accélération. L'accélération aw cosXc* ne dif- 
fère de aucosAtvque d'unequantilé de l'ordre de &>', et doit être 
considérée, avec la même approximation, comme dirigée sui- 
vant la tangente au parallèle, de même que Ton peut prendre 
ici v, = gt. 

La projection horizontale du mobile se déplace donc, dans 
le sens du parallèle, de l'occident vers l'orient, en vertu de 
l'accélération 20 coslgt, ou avec la vitesse &> cosXg/', et l'es- 
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pace parcouru au bout du temps /, c'est-à-dire la déviation, est 

a = ; wcos>../ 9 , 

ou, en remarquant que l'on peut supposer z = -gt* au degré 
d'approximation adopté, 

A = §ft>C08A.z ( -— J • 

Le mobile décrit ainsi dans le plan vertical, passant par 
la tangente au parallèle, une parabole du degré }. 

Ces considérations théoriques sont vérifiées par l'expérience 
d'une manière très-satisfaisante. M. Reich a déduit en effet, 
d'un très-grand nombre de résultats obtenus en laissant tomber 
un corps dans les mines de Freyberg d'une hauteur de i58 m ,5, 
pour la déviation dans le sens parallèle, o m , 0283. Or, la durée 
du jour sidéral étant de 86164*, si l'on fait dans les formules 
ci-dessus 

on trouve pour la déviation totale 

A = 0,0276, 

chiffre qui diffère très-peu de la valeur donnée par l'expé- 
rience (*)• 



( * } On peut armer directement ainsi qu'il suit à la solution de ce problème, 
sans qu'il soit nécessaire de faire intervenir la théorie des mouvements relatifs. 
Soient (Jg. 3i) 

PP* l'axe de rotation de la Terre supposée sphérique , P étant censé le pôle 
nord; 

C son centre; 

ai la vitesse angulaire de rotation dirigée de la droite vers la gauche pour l'ob- 
servateur couché suivant PC, en ayant les pieds en C ; 

R = PC son rayon ; 

B la position initiale du mobile m dont la verticale BC rencontre le méridien 
terrestre correspondant en A; 

Bà = h la hauteur de la chute ; 

i =^ 90 — PC À la latitude du lien ; 



io8 
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87. Influence de la rotation de la Terre sur le pendule. — 
Soient 

/ la longueur du pendule; 

p le rayon vecteur, supposé très-petit par rapport à /, mené 

de la projection horizontale du point pesant au pied de la 

verticale de suspension; 
6 l'angle formé par p avec la méridienne; 



AD = R cosJl la perpendiculaire abaissée du Jpoint A sur PP' ou le rayon du 

parallèle passant par ce point; 
BE = (R -+- A) cosJt la distance de B à PP'. 



Fig. 3i 



B' 







Au bout du temps t compté à partir de l'instant de la chute, le point A a 
parcouru sur son parallèle l'arc AA' = AD.wf = wRrcosA, et le point B est 
Tenu en B'; mais, en appelant l'angle BCB', on a aussi 

AA' = R0, d'où = wfcos;. 

Soient, au bout du temps r, 

m x la projection du mobile sur le plan BCB' ; 

b', b les intersections avec CB', CB du cercle décrit du point C comme centre 

arec le rayon Cm,; 
F le pied de la perpendiculaire abaissée de m, sur PP'. 

Les distances, telles que A, que nous pouvons atteindre en hauteur ou en 
profondeur, étant très-petites par rapport à R, l'arc décrit par le rayon CA 
pendant le temps t est lui-même très-petit. On peut donc sans inconvénient 
supposer cos0 = i, sinO = et considérer V et b comme les projections de m, 
sur CB', CB, et de même m, V t bb' comme des arcs de cercle appartenant au 
parallèle du point m, de rayon Fm,= Cm, cosji. 

Il est clair que l'écartement m x b' par rapport à CB' est dû à ce que la vitesse 
du point B, c'est-à-dire la vitesse initiale du mobile, est supérieure à celle des 
points de ce rayon les plus rapprochés du centre, de sorte que cet écart est du 
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*la projection de la longueur du pendule sur la verticale; 
P«> #•> <v les valeurs initiales de p> 6, v r . 



même ordre de grandeur que la différence des chemins parcourus en vertu des 
vitesses de B et A, qui a pour valeur 

e*(BE — AD) t = a» (BC cosJl — AC cosi) = wM cosJl = 6 h. 

L'angle B'Cm t étant par rapport à BCB^ou $ de l'ordre de - peut être négligé 

relativement à ce dernier, et l'on peut, par conséquent, supposer que la direc- 
tion de la pesanteur en B' ou m, est parallèle à CB'. 

La distance m, 6, dont le mobile s'est éloigné dans le temps t de la droite CB 
considérée comme fixe dans l'espace, est due à la vitesse initiale 

m.BE = u.BC cosJl 

de ce mobile et à une accélération variable d'une direction opposée, due à la 
pesanteur, et qui est, pour le point m i , 

g sin 6 = g$ = àigcos X.t . 
La vitesse due à cette accélération étant, au bout du temps f, 



x 



ug cosi.; dt = 61 COSJl *«. « 
o 



le chemin parcouru correspondant sera 

-- cosA | t x dt = uffcosJl 7 - 

Il vient donc 

m t b = m.BCcobJL* — otgcosX -• 

D'an autre côté on a 

.* bV = v.bC co&X.c. 

Si donc on pose A = m t b\ il vient 

(i) A = m t b — bV-=z<* cosA.BC.f~ u^cosJl — ; 

or l'espace Bb = B'b' t que nous représenterons par r, parcouru par le mobile 
parallèlement à AB, étant dû à la composante gcosO ou g, on a 

tf' f 

L'élimination de t entre les équations (i) et (a) donne la suivante, qui se 
trouve dans le texte, 

A=»wcosA.*l/ — • 
3 V g 
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On a (83) 

Or, en négligeant la quatrième puissance de p, on a 



I 0» 



et de même 



par suite 



-y/^?-^ii 



z-I lÛÎ 



*•* ~ i»? - £'•» 



'î*- = 7 (p: — p")- 



En projection horizontale, la vitesse v r a pour composantes 
respectivement dirigées suivant p et la perpendiculaire à cette 

direction v r = -—> v* =p — • d'ailleurs, au degré d'approxi- 
mation adopté, on peut négliger la composante verticale -j-> 
poser par suite 



* = -&+?*» 



et Ton a enfin 



do* ff¥ e 

W fr + ?•& = * + * M -?> 

La composante 2w (/ cosX de l'accélération centrifuge com- 
posée, étant sensiblement verticale, n'a qu'une influence in- 
sensible sur le mouvement du pendule en projection horizon- 
tale et peut être négligée* 

La composante de cette accélération, 2&>c' r sinÀ, perpendi- 
culaire à p, due à la constante de e' r = -& de la vitesse esti- 
mée suivant cette dernière direction, a pour expression 

An 

2&>sinX -£ et tend à faire tourner le mobile de l'orient vers 
l'occident ou inversement, selon que dp est positif ou négatif. 
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Le double de la vitesse aréolaire étant p 3 -j-> on a (53) 





tl .(19 . . dp 
■77 p J -r i= — 2 w sin A.p -f 


ou 


•_ 


(*) 


s[p , ^ 9 ^ wsinX '>] =0 


Si l'on pose 


ô -r w sin A/ ^r y, 


on aura 




l<) 




d'où, en appelant C une constante. 




p 777 — c » 



et comme w7 — 77 ~~ w s * n *» l'équation (a) devient, eu égard 

, do 

a la valeur de p* -~> en négligeant le carré de w et désignant 

par G' la constante C + 2 wC sin X, 

Or les équations (e) et(rf) sont évidemment celles aux- 
quelles on arriverait, en étudiant le pendule, abstraction faite 
de la rotation de la Terre, C désignant le carré de la vitesse 
initiale; d'où il suit qu'elles représentent une ellipse (72) dont 
les coordonnées polaires sont p et 9; enfin la relation 
9 = 8 -f- g) sinX./ montre que cette ellipse tourne dans son plan 
autour de la verticale de suspension, du nord vers l'est, avec 
la vitesse angulaire w sin A; ce qui est conforme au résultat 
de l'expérience exécutée au Panthéon par Foucault. 

L'équation (6), par l'intégration, peut se mettre sous la 
forme 

p . Ç£ _ M8in ^ = p ; [(5) — «toi], 
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et l'on voit ainsi que p ne pourra devenir nul ou que le pen- 
dule ne repassera par la verticale que lorsque l'on aura 

(-jj) = — co sinX, c'est-à-dire lorsque la rotation initiale im- 
primée au pendule autour de la verticale sera égale et de sens 
contraire à la rotation de la Terre estimée suivant cette di- 
rection. 

Dans le cas de l'expérience de Foucault, où le pendule 
est abandonné à lui-même sans vitesse relative initiale, on 

(t- ) = o ; le pendule ne passe pas par la verticale, et il est 

facile de déterminer son plus petit écart, lequel correspond 
évidemment au petit axe de l'ellipse. 
La durée du parcours de l'ellipse est (72) 



a 



=a *v4 ; 



et celle d'une révolution de l'ellipse 



T = 



wsinX sinA 

À Paris, où X = 48°5o'i4", on a t = 32 heures environ (•). 

( l ) On a (64), pour déterminer le petit axe b de l'ellipse, 

t et o étant mesures à partir du passage à un sommet du grand axe. Or, dans le 
cas actuel, H- = y (72), f 2 J = usin X. De sorte qu'en appelant t la valeur de 6 
correspondant aux sommets du petit axe, on a 

* = /5 l = /tf #tt ,sin;i/-, d'où -£■ = -• 

Ainsi les valeurs minima et maxima de r angle avec la verticale sont entre 
elles comme les durées de l'oscillation complète et de la révolution de l'ellipse. Ce 
théorème curieux est dû à M. Cherilliet. 

Dans l'expérience du Panthéon où l'on avait T = 16 1 , t étant égal à 3a*, 

Y = 7200; 

de sorte que, si 0,= a , on a 0, = i*. 



MOUVBÏBHT RELATIF d'CN POINT. Il3 

On peut déterminer très-simplement, ainsi qu'il suit, en 
employant les coordonnées rectilignes, la nature de la courbe 
décrite, en projection horizontale, par l'extrémité m du pen- 
dule. Supposons que soit la trace horizontale de la ver- 
ticale Os de suspension, Ox la portion de la méridienne dirigée 
vers Féquateur, Oy la tangente au parallèle dans le sens de la 
rotation. L'accélération du mobile due à g est, comme nous 

l'avons vu (72), « Om; sa projection sur Ox est par suite y x. 
L'accélération centrifuge composée due à wsinX donne sui- 
vant le même axe la composante in sinX -^\ la rotation w cosX 

autour d'une parallèle à la méridienne ne donnant pas de 
composante suivant cet axe, il vient 

—TT = — 7 X -f- 26>S1!1A -^- • 

dt 2 i dt 

On trouverait de même 

d % r s . * dx 

tlt 1 l J dt 

Supposons maintenant que Ton rapporte la courbe à deux 
axes mobiles Ox\ j 7 tournant autour de avec une vitesse 
angulaire égale et contraire à wsinX, nous aurons, en désignant 
par e une constante, 

x — x'cos( — wsin>./ -+- g) — /'sin( — usinA.f -4- «), 
y = ycos( — wsin)»./ -h s) -j-x'sin (— wsinA.f -+- «). 

En substituant ces valeurs dans les équations ci-dessus, négli- 
geant le carré de o>, on trouve que les équations résultantes 
seront satisfaites quel que soit t en posant 

d*x* gx' 

-dF + — = > 
ce qui représente bien une ellipse rapportée aux axes Ox* 

etoy. 

8 
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88. Projections de l'accélération centrifuge composée sur 
trois axes rectangulaires faisant partie du système mobile. — 
Équations générales du mouvement relatif d'un point. — Soient 
a, (3, y les angles d'inclinaison, sur trois axes coordonnés 
rectangulaires mobiles Ox, Oy 9 Oz, de la direction de Taxe 
instantané pour laquelle la rotation w a lieu de la droite vers 
la gauche pour l'observateur couché suivant cet axe et dont 
les pieds sont en 0. Nous obtiendrons la projection de l'accé- 
lération centrifuge composée sur Ox, en faisant la somme des 
accélérations semblables, auxquelles conduit la considération 
de chacune des trois rotations partielles wcosa, «cos(3, wcosy 
et des composantes de la vitesse relative estimée suivant les 
trois axes coordonnés. La rotation wcosy autour de Oz donne 
lieu à deux accélérations centrifuges composées parallèles aux 
deux autres axes Ox, Oy, et dont la première est exprimée 

dy 
par — 2&)Cosy -jr • La rotation autour de Oy donne de même 

dz 
la composante 2&> cos|3 -j- suivant Ox, et il vient, pour la pro- 
jection de l'accélération centrifuge composée sur cet axe, 



v / r dz dr \ 

X^iw^cosp — _cos 7 ^\ 



) 



On trouverait de même 



v / fir dz \ 

( dv c'IA 



Soient 

X, Y, Z les composantes parallèles aux axes de l'accélération 
absolue du mobile; 

X„ Y„ Z, les composantes analogues de l'accélération d'entraî- 
nement. 

L'équation du mouvement relatif du point m en projection 
sur Ox sera # 

, \ d*x ( fi dz flr\ ~ v 
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Les deux autres équations du mouvement du point m se dé- 
duisent de cette dernière par une permutation tournante et 
sont 

/ > d*X ( dx dz\ -. .. 

(«) ^a^co^-cosx^+Y-Y., 

(3, S-.-(«-4-oo.(.*)h-Z-V 

A chacune de ces équations on peut substituer l'une des 
suivantes, relatives aux aires, et qui s'en déduisent sans diffi- 
culté : 

Id*x d*r fdz, a x î d . . ,.T 

•> SF - * SF = aw U^ C ° S? "" CC083t) -l"* 1 * [x +f) \ 
+ lX-^;-[T 7 T,|*, 

!d*r d*z rd.v , a . i d , , ,.l 

ï ^-- r 7F = aw U (îCOS7+JCOsP) ~â C08 ^ ( ^ +s) J 
+ (Y-Y,) Z -(Z-Z,) r , 

( -f.(z-z.)*-;x-xj«. 

Enfin on peut prendre, en se reportant au n° 83, pour l'une 
des équations du mouvement, la suivante : 



(7) 



v l—^ = f[(X-X.)dx + (Y--Y e )djr+(Z-Z ê )dzl 



dans laquelle «vet e r représentent la vitesse initiale et à un 
instant quelconque, et qui se déduit également sans difficulté 
des équations (i), (a) et (3). 

Les composantes de l'accélération d'entraînement s'obtien- 
nent immédiatement dans le cas d'un mouvement de rotation 
uniforme du système (S) autour d'un axe fixe, et les formules 
ci-dessus deviennent immédiatement applicables. 

Si Ton remarque que l'accélération d'un point m de (S) se 
compose de celle Y d'un point déterminé de ce système» et 
de l'accélération de m dans son mouvement relatif autour 

8. 
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de considéré comme fixe, on aura en général, d'après le 
n°80, 

m r» dn dp , 

\Z,-=y-£ -x-± —(n* + p*)z+-qnx + qpy+ Y s , 

en désignant par ¥«, *¥„ V F, les projections de W sur les trois 
axes mobiles, qui s'exprimeront en fonction des composantes 
suivant trois axes fixes, en employant des formules analogues 
aux formules (i) du n°43. 

89. Formules relatives au mouvement d'un point pesant par 
rapport à la Terre. —"Si Ton veut avoir les formules relatives 
au mouvement d'un point pesant par rapport à la Terre, on 
prendra pour partie positive : i° de Taxe des x, la portion de 
la parallèle à la méridienne dirigée vers l'équateur; 2 de l'axe 
des 7, celle de la tangente au parallèle dirigée vers l'orient; 
3° de l'axe de s, celle de la verticale dirigée vers le centre du 
globe. 

Cela étant, on a 

7 = 9 o°->, a = l, (5^90°, 
X-X € =o, Y-Y.= o, Z-Z,= e, 

et les formules (1), (2), (3) deviennent 
, . d*x . dr 

(*) §' = aw ( sin ^- C08 ^ f )' 

/ \ <i* z ^ dy 

[c) 7F = awC0S ^- f "^ 

Ces formules sont notamment applicables au problème de la 
chute des graves résolu plus haut par approximation, et plus 
généralement au mouvement d'un projectile lancé avec une 
vitesse relative initiale V, dont nous appellerons V„ V 7 , V, les 
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composantes parallèles aux axes. Ces formules sont inté- 
grables, quelle que s'oit la grandeur de la vitesse angulaire u. 
En effet, si l'on place l'origine des coordonnées à la position 
initiale du mobile, les équations (a), (c) donnent immédiate* 
ment 

at 9 

En éliminant y entre ces deux relations et intégrant, il vient 
(d) xcos* h- rsin* = (V x co9>H-V,sin>)/ -+- -^9inX/ a . 

Si Ton porte les valeurs (a'), (&) dans (6), on trouve 

dont l'intégrale générale est 

(V sin> — V.cosX) /srcos> M . XT 

aw au 

dans laquelle M et N sont des constantes qui se déterminent 
-par les conditions 

pour / r : o, ce qui donne 

w (V # 8inX-V.co8>) 

aw 

v , ff C03 * 



d'où 



V,sinX — V.cosX 

r = ~ '- — 

au 



/ v fxr ffC08*\ sinaui £fcos> 

(i — C0S2W/) -+- ( V r -+-* ) - ■• 

\ r a» /„ a» a» 
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Les formules (a') et [d) donnent enfin 

• 

,. . . rVsin>. — V t cos> / sinawA 

■* L 2» \ îw / 

H-7-j ;(V r -h Ç )(l — C082W*) -=— I 

4« J \ r aw / x ' 4*» J 



z 



siniwA 



= V./ -4- — -H 26>C0SM ~ * ( / | 



4 



-âlVr" 4 - 5 )(i — cosawr — 5— — I 



Dans le cas d'une vitesse angulaire très-petite comme celle 
de la Terre, on peut négliger, pour une durée qui ne dépasse 
pas certaines limites, le carré de o>, et Ton a 



X 
x 



v 



(V x sin). — V t cos>) »** — x»cos>g/*, 



= V x / — wsin>V y * a , 



z = 



v.' 



*■ 



«cos^V r /*. 



Si Ton suppose V 7 = o, V x = o, V, = o, on retrouve les résul- 
tats trouvés plus haut relatifs à la chute des graves ('). 



( • ) Interprétation géométrique de la trajectoire apparente d'un point pesant 
dans le w'de t en tenant compte de la rotation de la Terre, — Soient {fig. 3a) 



Fig. 3*. 




le centre de la Terre supposée sphérique; 
Os Taie de rotation; 

Ox la perpendiculaire à Os dans le plan méridien passant par un point déter- 
miné m, de la trajectoire; 
Ojr la perpendiculaire en O au plan sOjt; 
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II 



90. Du mouvement relatif d'un point pesant sur une courbe 
comprise dans un plan vertical et tournant d'un mouvement 
uniforme autour d'un point de ce plan. — Cas de la ligne 
droite. — Soient (fi g. 33) 

Fig. 33. 




O le centre de rotation ; 

<i> la vitesse angulaire constante correspondante, qui est censée 

avoir lieu de la droite, vers la gauche ; 
Oz la verticale de ce point; 



a 'la projection sur le plan de l'équateur jrQx d'une position quelconque m 
du mobile; 

x t jr 9 z les coordonnées de m parallèles à Oj, Ojr, Os; 

« la rotation constante de (S) autour de Or, dont le sens est supposé de la 
droite vers la gauche pour l'observateur couché suivant Taxe ayant les pieds 
en O; 

i l'angle m 9 Oz formé par le rayon m 9 avec Or, considéré comme très-sen- 
siblement égal à celui que forme avec le même axe le rayon mO correspon- 
dant à une position quelconque m du mobile pour l'étendue de l'arc ;* v m 
parcouru. 

Supposons d'abord que g représente l'accélération absolue due à l'attraction 
•de la Terre considérée comme une sphère composée de couches concentriques 
homogènes. L'accélération centrifuge donne les composantes 

ù>*x suivant O/, 

l'accélération centrifuge composée, les suivantes : 

— 36* -J- suivant Ox t 
dt 



2W 



dx 

dt 



Oj; 
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OA = R la longueur de la perpendiculaire abaissée du point O 

sur la direction de la droite donnée AB; 
Ag la verticale du point A; 
m la position du mobile au bout du temps /; 
s la distance A m. 



ou 



il vient donc 

d*x dr 

dt % ° at 

d*r . dr 

d'z 

~ = -gco*i, 

! d*x dr 

d*t 

_ = _,cos*. 

Ces équationt ont pour intégrales 

x — g — r = Acos(o*f -h «)-hBf coB(«f-*-/8), 
a) { jr r= Asin(aif -+-«)-!- Bfsin(e»f -h £), 

s =s —gcoêt — »-Cf -i-D, 

A, B, C, D, oc, /3 étant six constantes que l'on déterminera par la condition que 
pour t = o, ou pour le point m, , on ait 



0* 



x = x ê y = o, * =3 « 

~-V £-v £i-v 

4; "" *» de "". V <ft ~~ »• 

Les formules (a) ne représentent pas évidemment une parabole du second 
degré comprise dans un plan tournant autour de Taxe OV parallèle à Oz, 

distant de ce dernier de 00' = * — — > comme cela devait être suivant Bour, 

o*' 

dans son remarquable Mémoire Sur les mouvements relatifs. 

Supposons maintenant que g soit l'accélération apparente de la pesanteur, 
ou la résultante de l'accélération absolue et de l'accélération centrifuge. Pour 
le lieu considéré, cette résultante pourra être regardée comme constante en 
grandeur et en direction, et O sera le point où sa direction rencontre l'axe de 
rotation O*. 

Les formules dont nous devrons faire usage ne seront autres que les équa- 
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Si nous supposons que le mouvement ait lieu de B vers A, 

l'accélération relative sera — r~ • 

dit 1 

On a d'autre part 

zOX = w/-i- s, 

e étant la valeur initiale de l'angle que forme OA avec Oz. 
Mais 

BA^ = OA#— OAB = i8o° — w/ — s — 90 - 90 — w/ — «, 



lions (1), dans lesquelles nous négligerons les termes si 1 *, e*Vf et nous aurons 

</»* dr 



(3) ^--^_- aw =0, 



£\r_ dx 

rf-î^-JCOS*, 



équations dont les intégrales sont 



/ x = Acos(2«r-+- a)-*-B, 
sin£.f 

2 61 



(A) ] S = f ~~ÏZ r- A sin( a &*r -+-«)-+- C, 



1* 
z = — f cos£ — t-Df-hE. 

On déterminera les constantes A, B, C, D, E, « de la même manière que ci- 
issus. 

Posons 

/ x t = Acos(a«r-t-«), 

, 5 > | Jx — Asin(2wf-f-«), 

X, — — gCO%o — -*-Df; 

x i » r t » «1 seront les coordonnées du mobile par rapport à trois axes parallèles 
aux premiers et dont l'origine O, a pour coordonnées 

*=B, ^ s= L — fi' » * — E. 

Le système de ces trois derniers axes est ainsi animé d'un mouvement de trans- 

latîon rectiligne uniforme parallèle à Ojr t avec la vitesse — **" • 

a w 

Les deux premières équations (5) montrent que la projection du mobile sur 
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d'où il suit que la composante de l'accélération de la pesanteur 
dans le sens du mouvement est 

— #sin(w/ -h i). 

L'accélération centrifuge u'.Om, estimée suivant BA,a pour 
valeur 

, 11 n'y a pas lieu de tenir compte de l'accélération centrifuge 
composée qui est perpendiculaire à AB. On a donc 

(i) — a - = gsm (*»/ -*- s) -h » 7 s, 

équation dont l'intégrale générale est 



et 



(a) s ~ — sinlwr-4-cVH-Me wl -r-Ntf- w, l 

aw 

M et N étant des constantes arbitraires que Ton détermine 
par les conditions initiales du mouvement, savoir : 

, = ,, et -.= -(^) # 

pour t = o; d'où 

i r (i 9 "i 

M = - \s- — i+ — , (cose -+- situ) h 
a L • m a» 1 J 

N =-| *,-»- — ^ (cosi — fin«) I- 

2L w aw* x 'J 

Pour obtenir la valeur de /, correspondant au moment où le 



le plan x x O t jr x est un point situé à une distance constante A de O, et sur un 
rayon qui, en projection sur le plan jO/, tourne relativement au mouvement 
de (S), avec la vitesse angulaire aw, de sens contraire à celle de O/, c'est- 
à-dire avec la vitesse angulaire — ai dans l'espace absolu. 

On peut donc dire que la trajectoire relative du mobile peut être considérée 
comme le résultat d'un mouvement rectiligne uniformément varié, parallèle à 
l'axe de (S), dans un plan tournant avec une vitesse angulaire égale et contraire 
à celle de ce système autour d'une parallèle à ce dernier aie, elle-même animée 
d'an mouvement de translation uniforme perpendiculaire au méridien du lieu. 
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mobile, arrivant à une vitesse nulle, est sur le point de re- 
venir sur ses pas, il suffit de résoudre l'équation 

(4) -^ 1 co8(6>/-m)— Mc* ,, H-Ni?- w, = o. 

Cas général. — Soient (fig. 33) 

Oz la verticale du centre de rotation; 

m t la position du mobile sur la courbe m ( A; 

Ox une droite fixée invariablement à la courbe; 

T le point où la tangente en m x rencontre Ox; 

I le point d'intersection de la verticale du point m x avec Ox; 

r= Om„ = j?0/n, les coordonnées polaires du point m t ; 

U l'angle 0#n,T formé par la tangente et le rayon vecteur; 

«l'arc A m,; 

— -j- la vitesse en m,, le mouvement relatif étant censé avoir 

ai 

Heu de m, vers A. 

d*s 
L'accélération tangentielle relative sera — -7— • 

L'angle zOx est de la forme ut -h y, y étant une constante 
qui représente l'écart initial de x par rapport à 0*. 
On a 

i/w/fr = U — O/w, I = U — zOm l = U - »f — 7 h- 0. 

L'accélération g de la pesanteur donnera donc la compo- 
sante 

— £Cos(U — t*t — 7 -t-ô), 

suivant m t T; la composante de l'accélération centrifuge estimée 
de la même manière étant — o^rcosU, il vient 

(1) -j^ = £COS(U — »/ — 7-i-O) -+- w'rcosU, 

avec les relations connues 

tangU = r-* 

(2) ' ,lr <* 



ds=yji-rr>'£ldr = 



cosU sinU 
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Les variables ne se sépareront dans l'équation (i)que lorsque 
Ton aura 

C étant une constante» ce qui caractérise la ligne droite, cas 
particulier dont nous avons obtenu plus haut la solution. Dans 
tous les autres cas» y compris celui où la courbe est un arc 
de cercle» l'intégration parait impossible. 
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CHAPITRE VIII. 

PROPRIÉTÉS GÉOMÉTRIQUES DU MOUVEMENT RELATIF 
D'UN SOLIDE PAR RAPPORT A UN MILIEU MOBILE. 



91. L'accélération angulaire apparente d'un solide dans 
son mouvement relatif par rapport à un milieu mobile (S) se 
compose : i* de l'accélération angulaire absolue ; i° de l'accé- 
lération angulaire d'entraînement prise en sens contraire; 
3° d'une accélération angulaire égale et de sens contraire à 
la vitesse de rotation d' entraînement de l'extrémité de la 
droite menée par un point de l'axe instantané de (S), qui 
représente la rotation absolue ou relative du solide. 

Nous donnerons, pour abréger, le nom d'accélération an- 
gulaire composée à cette dernière accélération. 

On peut considérer le mouvement absolu de (S) et du 
corps H comme se composant chacun d'une translation et 
d'une rotation dont l'axe passe constamment par un même 
point O fixe dans l'espace absolu. 

Le mouvement relatif de M ne sera pas altéré en imprimant 
à ce corps, ainsi qu'à (S), une translation égale et contraire à 
celle de ce milieu ; ce qui revient à supposer que (S) est assu- 
jetti à tourner autour du point Ûxe O. 

Par cette hypothèse, la rotation instantanée de M n'est pas 
changée, sa translation seule est modifiée; mais nous n'avons 
pas à nous en occuper. 

Soient [fig. 34) OA, OB les axes instantanés de (S) et de M 
dans l'espace absolu, et supposons que les rotations corres- 
pondantes û)., <», aient lieu de la gauche vers la droite pour l'ob- 
servateur couché successivement suivant OA et OB, en ayant 



irô 
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les pieds en 0. Je porte sur les directions de ces droites les 
longueurs OA = *>,, OB == ««; au bout du temps dt, OA et OB 
auront varié en grandeur et en direction et seront représen- 
tées par OA/ et OB'. Les accélérations angulaires a c , ou de (S) 

ÀÀ' BB' 
et de M seront représentées par -^-> -7--> c'est-à-dire par 

les vitesses des points A et B dans l'espace. 



Fig. 3'|. 



B B' 




La rotation relative &> s'obtiendra en traçant la diagonale OC 
du parallélogramme construit sur 0B = &>« et sur la longueur 
OAi = u # = OA portée sur la direction OA, de l'autre côté du 
point 0, et qui représente la rotation u, changée de signe ou 
de sens. 

L'accélération angulaire apparente sera la vitesse relative du 
point C par rapport au milieu (S). Soit OC' la diagonale du 
parallélogramme construit sur OB, et la longueur OA', , égale 

et de sens contraire à OA'; -^-est la vitesse absoluedu point C, 

et évidemment la résultante de -j—> -jr> ou de ou et — a,. 

dt dt 

L'accélération apparente se composera donc de ou et — a», 
et d'une troisième accélération angulaire égale et contraire à la 
vitesse d'entraînement du point C. 

Soient 

BK, CJ les perpendiculaires abaissées des pointsB et C sur OA; 
<$«, <$ les angles AOB, AOC; 
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on a 

a = BK = «sin * = *> sin*. , 

el l'accélération angulaire composée a pour expression 

to € w sin # ou w r w a sin 9 m , 

ce qu'il fallait établir. 

92. Si la rotation d'entraînement et la rotation relative 
ou absolue du corps sont les résultantes de plusieurs autres, 
V accélération angulaire composée est la résultante de celles 
auxquelles on est conduit , en considérant successivement 
chacune des composantes de la rotation d'entraînement avec 
chaque composante de la rotation absolue ou relative du 
corps. 

i° Supposons que la rotation relative o> se compose de deux 
autres eo', o", dont nous représenterons les projections, sur un 
plan perpendiculaire à «„ par û', û", la lettre Q, représentant 
la projection de « sur ce plan. 

Les accélérations angulaires composées w e Q, «,Q^,w f £2" 
correspondant à &>, &>', o>" sont proportionnelles et perpendi- 
culaires à £2, 12', Q"; d'un autre côté ù est la diagonale du 
parallélogramme construit sur Q', Q". Si donc on fait tourner 
ce parallélogramme de 270 degrés dans le sens de a> t , ses côtés 
et sa diagonale représenteront respectivement en grandeur et 
en direction les accélérations angulaires composées corres- 
pondant aux rotations co, «', o>", et le théorème est démontré 
dans le cas particulier que nous considérons. On retendra sans 
peine au cas où w se composerait d'un nombre quelconque 
de rotations. On arriverait au même résultat en considérant 
la rotation absolue. 

2* Supposons maintenant que la rotation d'entratnement se 
compose de deux autres, <ù e , &>" , dont les projections sur un 
plan perpendiculaire à l'axe instantané du corps dans son 
mouvement absolu ou relatif soient Q' e , Q*, la projection 
analogue de w, étant Q,. Les accélérations angulaires compo- 
sées û>12 # , c*Q' tf , &>,Q" correspondant à cm,, u e> «* étant propor- 



128 PREMIÈRE PARTIE. — CHAPITRE VIII. 

tionnelles et perpendiculaires aux droites qui représentent 
Q e , Q' e , Q.[, dont la première est la résultante de deux autres, 

la démonstration s'achèvera comme tout à l'heure et s'éten- 
dra à un nombre quelconque de composantes de la vitesse 
angulaire d'entraînement. 

On déduira sans difficulté, des deux cas particuliers que nous 
venons d'examiner, la généralisation du théorème énoncé. 

93. Relations analytiques entre les accélérations angulaires 
relative, d'entraînement et absolue du corps assujetti à tourner 
autour d'un point fixe dans le milieu mobile. 

Soient 

Ox, Ojr f Oz trois axes rectangulaires passant par le point rela- 
tivement fixe O et entraînés dans le mouvement du corps; 

"«> P*j <7« l es composantes, parallèles à ces axes, de la rotation 
absolue <*>«; 

"*> P*i ?* et n, p, q les composantes analogues de la rotation 
d'entraînement &>, et de la rotation relative w; 

•Vr, *W> A>, les composantes, parallèles à ces axes, de l'accélé- 
ration angulaire d'entraînement. 

Les composantes des accélérations angulaires relatives et 
absolues suivant les axes Ox, O/, Oz ont respectivement 
pour valeurs (77) 

dn dp 'fy djK dj^ dq^ 

dt ' dt ' de de ' de ' de ' 

Pour estimer la composante suivant Ox de l'accélération % 
angulaire composée &>w # sin(&>, «,), nous appliquerons le 
théorème du numéro précédent. On reconnaîtra sans difficulté 
que les rotations d'entraînement n ê , p t donnent seules des 
accélérations angulaires composées dirigées suivant Ox et qui 
ont pour valeurs respectives — p t q et q e p; on a, par suite, 

dn dn , 

d'où 

dn , dn 



.1, 
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et de même 






En général X X1 X /9 X,, n ê9 p 09 q, seront donnés par les pro- 
jections de X et eu, sur trois axes rectangulaires OX, OY,.OZ 
Ûxes dans le milieu (S) et que Ton peut supposer menés par le 
point 0; soient v c , w 4 , %, les composantes de la rotation d'en- 
tratnement suivant ces trois axes; les composantes de l'accé- 

w i • . dv* dm, dy e 

lération angulaire correspondantes seront -tt-j -^-» --fi-i et 

les formules de transformation des n°* 43 et 78 donnent, pour 
les relations cherchées, 

n t -- v # (cosycos^-r-sin?sin>j>co80) 
-n-a # (sinycos^ — cos y sin + cos 0) — x* s ' n ® 8 i n 4* > 

f\ - v # ( cos ff cos^ — sin y cos ^ cos 0) 

-h a # ( sin y sin ty -+- cos y cos + cos ) -+- x» s i Q ® C08 + > 

y # — v # sin y sinô — a r cos y sinO -+- x,cos0, 



X x ■= -^(cosycos^-r-sinysin^cosO) 

-r--7^(sin?cos| - cos? sin ^ cos 0) — -^sinôsin^, 



Ay — -y £ (co8?cos+— sin?sin|cos0) 

^(gmysin+-T-cosycos>I<cos0) -+- ^-'sin0cos?, 



JL a = -^siny sin0 — -^ cosysm0 -h -^ cos0. 



9 
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On a d'ailleurs, d'après le n° 43, 

dQ dv . A dû dy - 

r// dt ' * r# f// 

/i = rcos^ — jsin-.î' — -r- oos ^ r^sinô cos+ 

1 dt T dt T 

/? = rsin^ -t- .çcos^ - -7- sin ^ -h --^ sinOcos j< 
dty d* 

» t= -a- + a 6089 - 



DEUXIÈME PARTIE. 

DU MOUVEMENT DES SYSTÈMES MATÉRIELS 

ET DE SES CAUSES. 



CHAPITRE PREMIER. 

DES FORCES APPLIQUÉES A UN POINT MATÉRIEL. 



1. Généralités. Principes de l'inertie. — Les phénomènes 
du mouvement, tels qu'ils frappent les yeux de l'observateur, 
sont généralement complexes; et, pour établir la dépendance 
qu'ils ont entre eux, on est obligé, comme dans les différentes 
branches de la Physique, de poser un premier principe élé- 
mentaire auquel on a été conduit par des déductions philoso- 
phiques et métaphysiques, en observant le mouvement des 
corps dans les cas les plus simples. L'exactitude de ce prin- 
cipe et sa généralisation ont dû être vérifiées ultérieurement 
par l'identité des résultats auxquels il a conduit, dans des 
circonstances variées, avec ceux dé l'expérience. 

A cet effet, on suppose d'abord un corps réduit à des di- 
mensions extrêmement petites, conception théorique qui 
n'est d'ailleurs qu'une conséquence de la propriété que pos- 
sèdent les corps de pouvoir se diviser en parties très-petites 
qui, arrivées à leur limite de petitesse, constituent ce que l'on 
appelle des molécules. 

Nous considérerons donc, par la pensée, une molécule com- 
plètement isolée, et, comme ses dimensions sont très-petites 
par rapport à celles que nous avons l'habitude de comparer 
entre elles, nous pourrons en faire abstraction, ou regarder 

9- 
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cette molécule comme un véritable point mathématique, tout 
en lui conservant les propriétés connues de la matière. 

C'est ainsi que nous arrivons à donner le nom de points ma- 
tériels aux derniers éléments de la matière. * 

Cela posé, le principe élémentaire qui forme la base de la 
Dynamique peut s'énoncer ainsi : 

Un point matériel supposé isolé et libre ne peut ni se mettre 
en mouvement, s'il est en repos, ni changer de vitesse en gran- 
deur et en direction, s'il est en mouvement, sans l'intervention 
d'une cause nommée force. 

Cette propriété, étendue aux corps tels que les présente la 
nature, constitue ce que l'on nomme Y inertie de la matière. 

2. Des forces comparées à leurs effets. — Le principe de 
l'inertie ne fait qu'établir l'existence de la force; il n'en définit 
ni la nature ni le mode de représentation géométrique. 

S'il ne nous est pas permis de remonter à l'essence même 
des choses, aux véritables causes des phénomènes, nous pou- 
vons concevoir qu'il soit possible d'éluder les difficultés qui 
se présentent sous ce rapport , en substituant aux causes 
réelles inconnues d'autres causes fictives capables de produire 
identiquement les mêmes effets, et définies par ces effets 
mêmes; c'est ce que l'on fait en Mécanique. 

En désignant par e et par <p la vitesse et l'accélération, au 
bout du temps /, du point mobile m, sollicité par la force F, la 
vitesse se composera, au bout du temps / -+- dt, de la vitesse c 
et de l'accélération élémentaire <p dt, qui serait nulle si le mo- 
bile n'était sollicité par aucune force; d'où il suit que l'effet 
produit par F dans le temps dt est 9 dt. 

Le moyen le plus simple de se faire une idée d'une cause 
est de la supposer proportionnelle à l'effet produit, toutes 
choses égales d'ailleurs. On est ainsi conduit à poser la propor- 
tion 

F _ ffft _ © 

Y ,== Ydi = f' 

dans laquelle F' est l'intensité d'une autre force et <p' l'accé- 
lération qu'elle produirait isolément sur le point m lorsqu'il 
possède la vitesse v. 
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Le rapport 

ne doit donc dépendre que de la vitesse e; mais l'observation 
des faits a conduit à admettre qu'il en est indépendant ou qu'il 
est constant, ce qui revient à dire : L'effet produit par une 
force est indépendant de la vitesse du point matériel sur 
lequel elle s'exerce, énoncé qui constitue un second principe 
élémentaire formant le complément de celui de l'inertie. 

On est convenu de représenter géométriquement une force 
par une longueur recti ligne partant du point où elle est ap- 
pliquée, proportionnelle à son intensité, en prenant pour unité 
l'intensité d'une certaine force. La direction et le sens de la 
droite qui représente une force sont ceux des éléments ana- 
logues relatifs à l'accélération correspondante. 

Il résulte, de la définition ci-dessus des forces, qu'une force 
est constante en grandeur et en direction s'il en est de même 
de son accélération. Si donc on applique (par extension de 
principe) les lois relatives à la chute des graves sous de faibles 
hauteurs comparées au rayon terrestre, à un seul point matériel, 
on voit que ce point est sollicité par une force d'intensité 
constante, et dont la direction est celle de la verticale du lieu. 
Cette force due à la pesanteur est ce que nous appellerons le 
poids du point matériel. 

3. De la masse d'un point matériel. — Soient 
p le poids d'un point matériel en un lieu déterminé; 
g l'accélération correspondante de la gravité; 
m le rapport constant entre une force quelconque et l'accélé- 
ration qu'elle produirait sur ce point. 
Qn a 

F F ' P-n, 

¥ * S 
d'où 

F -- m y, p ~ mg. 

Le rapport m est ce que l'on nomme la masse du point ma- 
tériel. Les effets variés produits par la même force sur diffé- 
rents corps ne peuvent s'expliquer qu'en admettant qu'il 
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existe des points matériels de masses différentes. Si donc on 
désigne par m t la masse d'un point matériel auquel la force F, 
imprimerait l'accélération 91, on aura 

F, = m, <p„ 

d'où 

F _ my 

F ~"V?T 

Donc : i° Des forces appliquées à différents points matériels 
libres sont proportionnelles aux produits des masses par les 
accélérations correspondantes. 

2 Deux forces qui impriment à deux points matériels 
une même accélération sont proportionnelles aux masses de 
ces points. 

A un paint de vue général, on devra considérer les forces 
comme variables, en grandeur et en direction, avec le temps 
ou la position de leurs points d'application. 

La nature nous offre en effet plusieurs exemples de forces 
semblables, parmi lesquelles nous citerons la force qui produit 
le mouvement elliptique de chaque planète autour du Soleil, 
en considérant avec une première approximation la planète 
comme un simple point matériel en raison de la petitesse de 
ses dimensions par rapport à sa distance moyenne au Soleil. 

k. De l'action simultanée de plusieurs forces. — En consi- 
dérant l'accélération d'un point matériel comme la résultante 
de plusieurs autres, la force qui la produit est la résultante 
géométrique des forces qui donneraient lieu aux accélérations 
composantes en agissant isolément sur le point matériel; cela 
revient à admettre que l'effet produit est le même que si en 
réalité les dernières forces agissaient simultanément sur le 
mobile en lieu et place de la force unique correspondant à 
l'accélération, ce qui constitue un autre principe élémentaire, 
le principe de l'indépendance de l'action des forces, d'après le- 
quel les forces se composeront ou se décomposeront comme 
les vitesses et les accélérations, et jouiront par suite des mêmes 
propriétés que ces dernières, en projection sur une droite ou 
un plan. 

Il suit de là que : i° Deux forces sont égales lorsque, en agis- 
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sant simultanément suivant la même droite, mais en sens 
inverse, sur un point matériel, elles ne lui impriment aucune 
accélération, et I l'on dit alors que les deux forces se font équi- 
libre sur le point matériel. 

2 Une force est double ou triple d'une autre lorsque, en la 
supposant appliquée à un point matériel, il faut, pour qu'elle 
n'influe en rien sur le mouvementée ce point, lui appliquer 
dans une direction opposée deux forces ou trois forces égales 
à la seconde. 

On dit en général que des forces se font équilibre sur un 
point matériel quand elles ne lui impriment aucune accélé- 
ration, ou qu'elles ne modifient pas son état de repos ou de 
mouvement, ou bien encore lorsqu'elles se neutralisent en 
ayant une résultante nulle. 

On voit ainsi que, si plusieurs forces appliquées à un même 
point se font équilibre* l'une quelconque d'entre elles est 
égale et opposée à la résultante des autres, et que par consé- 
quent trois forces non situées dans un même plan ne peuvent 
pas se faire équilibre. 

5. Objet de la Mécanique relativement au point matériel. 
— D'après la définition admise pour les forces, l'objet de la 
Mécanique restreinte au cas du point matériel se réduit à la 
solution des deux problèmes suivants : ' 

i° Connaissant la loi suivant laquelle varie en grandeur et 
en direction la résultante des forces qui sollicitent un point 
matériel, déterminer sa vitesse et ses coordonnées à chaque 
instant ainsi que la nature de sa trajectoire. 

a° Réciproquement, connaissant la nature de la trajectoire 
décrite et la loi des chemins parcourus en fonction du temps, 
déterminer la loi que suit la résultante des forces qui solli- 
citent le mobile. 

Ce dernier problème ne présente aucune difficulté et ne 
dépend que du Calcul différentiel; mais le précédent rentre 
dans le domaine du Calcul intégral, dont il dépasse souvent les 
limites connues. 

Nous nous bornerons, quant à présent, à ces simples obser- 
vations, qui sont éclaircies plus lard par des exemples. 
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6. Des forces tangent telle et centripète. — Considérons 
un point mobile sollicité par une seule force qui sera, si Ton 
veut, la résultante de celles qui lui sont appliquées, s'il y en a 
plusieurs. Comme les forces sont proportionnelles aux accé- 
lérations qu'elles impriment à un même point matériel, on peut 
considérer la force ci-dessus comme la résultante de deux 
autres (I ra Partie, n° 49) : J'une tangentielle à la trajectoire et 
dirigée dans le sens du mouvement, égale au produit de la 
masse par la dérivée de la vitesse par rapport au temps; l'autre 
dirigée vers le centre de courbure et appelée pour ce motif 
force centripète. 

Cette dernière a pour mesure le produit de la masse par le 
rapport du carré de la vitesse au rayon de courbure. 

Quant à l'accélération totale, elle est égale au rapport du 
produit de la masse par le carré de la vitesse, à la moitié de 
la corde qu'intercepte sa direction dans le cercle osculateur. 

La composante tangentielle n'a pour effet que de faire varier 
la vitesse avec le temps, tandis que la force centripète ne 
détermine que la courbure de la trajectoire. 

7. Principe de l'égalité entre l'action et la réaction. — 
Ce principe élémentaire, dû à Newton, consiste dans l'énoncé 
suivant : 

Si deux pqints matériels m, m' exercent Vun sur l'autre 
une certaine action, cette action est dirigée suivant la droite 
qui les joint , et l'action attractive ou répulsive exercée par m 
sur m' est égale et de sens contraire à celle (réaction) de m' 
sur m. 

8. De la gravitation universelle. — Soient 

M la masse du Soleil ; 

m, m',. . . celles des planètes; 

>, r', r",. • • les distances de leurs centres à celui du Soleil. 

Les dimensions du Soleil et des planètes étant très-petites 
par rapport à leurs distances mutuelles, on peut, dans une pre- 
mière approximation, en faire abstraction et supposer que ces 
astres sont réduits à l'état de simples points matériels ayant les 
mêmes masses, et nous dirons (I" Partie, n° 57) que le point 
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matériel M exerce sur les masses m, m', m",... les forces 

a m a m' , . . , _ 

attractives — -> -^-v) a étant une constante indépendante 

de m, m', .... 

Si l'on considère cette attraction comme inhérente à l'es- 
sence même de la matière» il faut admettre que, inversement, 
les masses m, m', m", . . . attirent de la même manière la 
masse M avec une énergie égale et contraire à celle des forces 
précédentes, d'après le principe de l'égalité entre l'action et la 
réaction. Par analogie avec ce qui précède, l'attraction de m 

M 

sur M sera de la forme <z' — > a' ne pouvant dépendre que 

M m 

de m, et comme a' -- = a - » et que a est indépendant de m, 

il faut que l'on ait a!=fm 9 oc-— fM f /étant une constante 
indépendante de la valeur des masses attirantes et de leurs 
distances. On est donc conduit à admettre que deux particules 
matérielles s'attirent mutuellement suivant la droite qui les 
joint proportionnellement à leurs masses et en raison inverse 
du carré de leur distance. 

Le même raisonnement s'applique évidemment au cas où 
les forces seraient une fonction quelconque de la distance. 

Si l'on conçoit que l'on imprime à tous les corps du système 
solaire, supposés réduits à l'état de points matériels, une 
vitesse et une accélération *F égales et contraires à celles du 
centre du Soleil ramené par suite au repos, on voit que pour 
une planète celte accélération ¥ viendra se composer avec 
celle qui est due à l'attraction du Soleil, pour donner l'accélé- 
ration de la planète dans son mouvement relatif autour du 
Soleil. A cette résultante viendront encore se joindre les accé- 
lérations dues aux attractions des autres parties du système 
solaire. On voit ainsi qu'une planète, dans son mouvement re- 
latif autour du Soleil, suit une loi compliquée, et que si Kepler 
a trouvé des ellipses pour les orbites planétaires, on ne peut 
l'attribuer qu'à ce que, en raison de leur petitesse, l'influence 
des nouvelles forces dont nous venons de parler lui a complè- 
tement échappé. 

Si nous ne considérons qu'une seule planète en présence du 
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Soleil, en faisant abstraction de tous les autres corps du sys- 
tème solaire, l'accélération du Soleil sera -p et dirigée de M 

vers m ; celle de la planète -~ sera dirigée en sens inverse, 
de m vers M; en ramenant M au repos, ainsi qu'on l'a dit plus 
haut, l'accélération de m sera ; — *-> et comme, d'autre 

part, elle est représentée par l'expression (8) du n° 57 de la 
l re Partie, il vient, en se reportant en même temps au n°59, 

D'après la troisième loi de Kepler, cette quantité devrait 
être indépendante de m; d'où il suit que cette loi n'est 
qu'approximative, et qu'elle n'a été établie que parce que le 
rapport de la masse d'une planète à celle du Soleil est dans 
tous les cas une très-petite fraction. 

9. De la pesanteur terrestre. — Si l'on fait abstraction de la 
rotation d'ailleurs très-lente delà Terre, sur l'influence de la- 
quelle nous reviendrons plus tard, le poids d'un point matériel 
placé au-dessus de sa surface n'est autre chose que la résul- 
tante des attractions exercées par tous les points du sphéroïde 
terrestre sur le point matériel ci-dessus. 

L'intensité de cette force doit diminuer à mesure que l'on 
s'éloigne du centre, et c'est précisément ce qui résulte des 
observations sur le pendule à différentes hauteurs au-dessus 
d'un point de la surface de la Terre. Les directions delà pe- 
santeur ne sont pas non plus parallèles, mais comme gé- 
néralement on n'a à considérer que des hauteurs verticales 
très-petites relativement au rayon terrestre, et des corps de 
très-faible dimension, on peut, dans les usages ordinaires, 
considérer, pour un même lieu, l'accélération de la gravité 
comme étant constante en grandeur et en direction. 

10. Du calcul des masses des planètes. — Soient 

m' la masse d'un satellite de la planète m; 

id le grand axe de son orbite ; 

T' la durée de sa révolution autour de la planète. 
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L v équation (i) du n° 8, appliquée à cette planète et à son 
satellite, donne 

a" 
f(m -h ///') = 4tt 3 — , 



d'où, en divisant par cette même équation, 

/w-t-m' aT 



M-r m ~ * J T 



77' 



m m' 



et, comme les fractions rp -r|- sont généralement très-petites, 
il vient 

a' V 
Les rapports — > -=? étant supposés donnés par l'observation, 

cette formule fera connaître la masse de la planète rapportée 

à celle du Soleif. C'est ainsi que Newton a trouvé — jr- pour 

Jupiter, résultat qui diffère peu de la fraction — =- obtenue 

par des procédés plus précis. 

La masse de la Terre ne peut pas se déterminer par cette 
méthode, attendu que l'inverse de son rapport à celle de la 
Lune n'est plus négligeable vis-à-vis l'unité. Nous renverrons, 
pour le procédé que l'on emploie dans ce cas, et pour celui qui 
est relatif à la détermination de la masse dç la Lune, à notre 
Traité élémentaire de Mécanique céleste. 

11. Du travail des forces appliquées à un point matériel.— 
Le produit géométrique d'une force par l'élément de chemin 
décrit est ce que l'on nomme le travail élémentaire de la force. 
Le travail est moteur ou résistant, selon qu'il est positif ou né- 
gatif. Dans le premier cas, la force tend à accélérer le mouve- 
ment (puisque l'accélération tangentielle est positive), et elle 
prend alors le nom de puissance ou de force motrice. Dans le 
second cas, où elle tend à réduire la vitesse, on dit qu'elle est 
une résistance. On voit ainsi pourquoi le travail d'une force 
normale à l'élément de chemin décrit est nul ; nous donne- 
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rons plus tard les motifs qui ont conduit à ces diverses déno- 
minations. 

Le travail total d'une force entre deux positions détermi- 
nées et quelconques de son point d'application est la somme 
algébrique des travaux élémentaires de cette force. Le travail 
total de la force F est ainsi représenté par 

/Fcos(F, ds)ds. 

D'après la définition du travail, on voit que le travail total 
d'une force constante, qui reste constamment tangente à la 
trajectoire de son point d'application, est égal au produit 
de son intensité par le chemin parcouru; que le travail d'une 
force constante en grandeur et en direction est égal au produit 
de son intensité par le chemin projeté sur sa direction, et, 
comme cas particulier, que le travail du poids d'un point 
matériel est égal au produit de ce poids par la hauteur ver- 
ticale positive ou négative dont le mobile est descendu. 

En nous reportant (n os 23, 24 et 25, l n Partie) aux propriétés 
des produits géométriques, on a les théorèmes suivants : 

i° Le travail élémentaire, et par suite le travail total de la 
résultante de plusieurs forces appliquées à un point matériel, 
est égal à la somme des travaux de ces mêmes forces, quel 
que soit le déplacement de ce point. 

i° Quand plusieurs forces appliquées à un même point se 
font continuellement équilibre, la somme algébrique de leurs 
travaux est nulle pour tous les déplacements imaginables de 
ce point, ou encore la somme des travaux moteurs est con- 
stamment égale à celle des travaux résistants. 

Lors même qu'un point matériel est en mouvement, on peut 
concevoir que l'on évalue le travail de l'une des forces qui le 
sollicitent pour un déplacement élémentaire hypothétique dif- 
férent du chemin réel. Ce déplacement, qui n'est que le ré- 
sultat d'une conception théorique, est appelé déplacement 
virtuel, et le travail correspondant est un travail virtuel. La 
considération du travail virtuel est très-importante en Méca- 
nique, comme nous le reconnaîtrons par la suite. 

3° Si un point matériel est animé de plusieurs mouvements 
simultanés, le travail de chacune des forces qui le sollicitent 
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est égal à la somme algébrique des travaux de cette même 
force dans chacun des mouvements composants. 

Si X, Y, Z sont les composantes de la force F, qui est, si Ton 
veut, la résultante de celles qui sollicitent le mobile, estimées 
parallèlement à trois axes rectangulaires Ox, O/, Os; x, y, 
z les coordonnées de son point d'application; on a, en vertu 
des théorèmes énoncés, la relation 

(0 Fcos(F, ds)ds -.-- Xdr-i-Yrtr-t-Zth. 

d'où, pour le travail total, 

/Fcos(F,<fc)/fr ^S(Xc/jc h- Ydy-r- Zdz). 

Lorsqu'il s'agit d'un déplacement virtuel, on substitue le 
symbole d à celui de la différentielle, et Ton a, pour le travail 
virtuel, 

l'équilibre s'exprime 

X&r h- Yty -r- Z$z .— o, 

d'où, comme dx, iy, iz sont arbitraires, 

X = o, Y — o, Z = o. 

4° Le moment de la résultante de plusieurs forces situées 
dans un même plan et appliquées à un même point matériel 
est égal à la somme des moments des composantes. 

5° La droite qui représente le moment de la résultante de 
plusieurs forces non comprises dans un même plan par rapport 
à un point est la somme géométrique des droites qui repré- 
sentent les moments composants. 

Si les parties positives de Ox, Oy sont disposées de ma- 
nière que, pour faire coïncider la première avec la seconde, il 
faille lui faire subir un quart de révolution de la gauche vers 
la droite pour l'observateur couché suivant Oz, en ayant les 
pieds en O, la somme des moments de X, Y par rapport à ce 
point, ou le moment de F par rapport à Oz, sera 

xY-/X. 
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On a de même, pour le moment de F par rapport à Ox, 
et par rapport à 0/ 

zX - rZ. 

L f effort moyen d'une force variable correspondant à un che- 
min déterminé s'obtient en divisant le travail total de cette 
force par le chemin décrit par son point d'application. Cet 
effort est ainsi égal à la force constante en intensité qui, 
dirigée dans le sens de ce chemin, produirait le même trevail 
que la force variable. 

L'effort moyen a ainsi pour valeur 

f s 



f 'FcostF, cls)ds 



s t - s. 



ce qui représente la hauteur du rectangle équivalent à Taire 



x. 



Fcos(F, ds)ds 

construit sur la même base s t — s $ . 

Dans l'étude des phénomènes terrestres on prend pour unité 
de force le kilogramme et pour unité de travail le kilogram- 
me tre, c'est-à-dire le travail d une force d'un kilogramme dont 
le point d'application décrirait dans sa direction un chemin 
d'un mètre de longueur. 

Revenons à la formule (0 et supposons que le travail élé- 
mentaire soit la différentielle exacte d'une fonction V de 
x * f> *\ nous aurons 

I/Fcos(F, ds)d* r = V, 
A dx •-»- Ydy -f- Zdz = -r- dx -f- -=- dy -+■ —r- dz 
dx dy ^ dz 

et 

(3) X " Y=^, Z™. 

dx {(y dz 

La fonction V est ce que Ton appelle un potentiel En dé- 
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signant par C une consume arbitraire, l'équation 

(4) V=C 

représente, en faisant varier cette constante, une famille de 
surfaces appelées surfaces de niveau pour, un motif qui résul- 
tera de l'étude ultérieure de l'équilibre des fluides. 
L'équation différentielle des surfaces de niveau 

XrZr -+- Ydj- ■+- Zdz = o 

montre que la force F est normale à la surface de niveau pas- 
sant par la position correspondante du mobile, puisqu'elle ex- 
prime que le travail élémentaire de cette force est nul. 
Soient 

m et m' deux positions infiniment voisines l'une de l'autre du 
mobile; 

du la distance des surfaces de niveau passant par m et m', es- 
timée suivant la normale au point m de la première. 

Le travail élémentaire correspondant de F sera F da ( ! ). 

Lorsque la résultante F est constante en grandeur et en di- 
rection, il est clair que l'on se trouve dans le cas d'un poten- 
tiel, et, en supposant que l'axe des z soit pris parallèlement à 
la direction de la force, on a 

V = F*, 

et, pour l'équation des surfaces de niveau, 

F* = C. 

Les surfaces de niveau sont donc des plans perpendiculaires 
à la direction de la force, ce qui s'applique notamment à la 
pesanteur. 

Lorsque F est une fonction 9 (r) de la distance r du mobile 
à un point fixe O suivant laquelle elle est dirigée, le travail 



C * ) Oo reconnaît sans peine que 



dC 

~~ '7& S? i/£ 



v/: 
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élémentaire <f(r)dr est une différentielle exacte d'une certaine 
fonction de r ou x, y t z en vertu de la relation 



et il y a par suite un potentiel. Les surfaces de niveau, étant 
données par une fonction de r égalée à une constante, sont 
des sphères ayant le point pour centre. 

12. Équations du mouvement d'un point. — Si nous nous 
reportons au n° 52 de la première Partie, on voit, d'après ce 
qui précède, que 

X - /w?,, Y =-- my y , Z - my t , 

et les équations de ce numéro deviennent 

d'.r rf 2 Y d'z 

il) m — rr- — X, m-r^— i. m - 7T — Z, 

v ' dt 1 ' dt* dt 7 ' 

formules qui constituent ce que l'on appelle les équations du 
mouvement d'un point. Elles permettent, par une double in- 
tégration, de déterminer x, y, z en fonction du temps, lors- 
que X, Y, Z sont donnés, et réciproquement de calculer ces 
composantes lorsque la trajectoire est donnée par une équa- 
tion. 

13. Théorème des quantités de mouvement en projection 
sur une droite. — La quantité de mouvement d'un point ma- 
tériel est le produit de sa masse par sa vitesse à l'instant con- 
sidéré. 

On désigne sous le nom A 9 impulsion élémentaire d'une force 
constante ou variable F le produit ¥dl de l'intensité de cette 
force à l'instant considéré par l'élément du temps. L'intégrale 
géométrique de l'impulsion élémentaire correspondant à un 
certain intervalle est Yimpulsion totale de la force pour cet 
intervalle. • 

D'après les n°* 45 et 46 de la première Partie, on a les re- 
lations 

mJ x — mv g = / Xdt, 
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d'où les théorèmes suivants : 

i° L'accroissement géométrique de la quantité de mouve- 
ment, ou ce que Ton appelle la quantité de mouvement gagnée, 
représente l'impulsion de la force. 

a* En projection sur un axe, V accroissement de la quantité 
de mouvement est égal à la somme algébrique des impulsions 
élémentaires correspondant à l'intervalle de temps considéré. 

14. Théorèmes relatifs aux moments des quantités de mou- 
vement. — Si Ton multiplie par m les équations (i), (a), (3) 
du n° 53 de la première Partie, et si Ton pose/= m<p, on ob- 
tient les suivantes : 



li) //#P'V'-/HPV^-.fF<M, 

( 2 ) mp' v' — mpv — ffq de, 

Donc pour un même intervalle de temps : 

i° L f accroissement géométrique de la droite qui représente 
le moment de la quantité de mouvement, ou, ce qui est la 
même chose, la droite qui représente la quantité de mouve- 
ment gagnée, est identique à la résultante géométrique des 
moments des impulsions élémentaires. 

Corollaire. — Si la résultante des forces passe constamment 
par le centre des moments, la trajectoire se trouve comprise 
dans un plan passant par ce point; les aires décrites par le 
rayon vecteur varient proportionnellement au temps, et la vi- 
tesse est en raison inverse de sa distance au centre des mo- 
ments. 

i* En projection sur un plan, l'accroissement du moment 
de la quantité de mouvement pris par rapport à un point de 
ce plan est égal à l'intégrale correspondante des moments des 
impulsions élémentaires. 

Corollaire. — En supposant que l'intervalle considéré se 
réduise à l'élément du temps, on arrive à cet énoncé : Le mo- 
ment de la résultante des forces est représenté en grandeur et 

10 
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en direction par la vitesse de V extrémité de la droite qui re- 
présente le moment de la quantité de mouvement. 

15. Équation des forces vives. — Le produit de la masse 
d'un poini matériel par le carré de sa vitesse est ce que l'on 
nomme la force vive de ce point. 

En multipliant l'équation (7) du n° 54 (I™ Partie) par la 
masse m du point mobile, il vient 

(,) M^-iftP; = f'pcos (F, ds)ds^- f(Xdx+Ydy-hZdz); 

ce qui exprime que le demi-accroissement de la force vive, 
pour un arc déterminé de la trajectoire, est égal au travail total 
correspondant des forces qui le sollicitent. 

Dans le cas où la vitesse initiale e # est nulle, le travail total 
se réduit à la moitié de la demi-force vive acquise; c'est donc 
improprement que l'on appelle force vive l'expression mv* % 
puisqu'elle se rapporte, non pas à une force simple, mais au 
résultat d'un travail. 

Plaçons-nous dans le cas où les forces correspondent à un 
potentiel V =f(x f y t *)• Nous aurons, #♦,/#, z 9 étant les va- 
leurs initiales de x f y, z, 



m 



Cette équation montre que, si le mobile traverse plusieurs 
fois une même surface de niveau, il se trouve à chaque fois 
animé de la même vitesse, puisque, pour tous les points d'une 
pareille surface, la fonction f(x,jr 9 z) a la même valeur. Cepen- 
dant ce résultat est sujet à quelques exceptions, qui se pré- 
sentent lorsque les diverses surfaces de niveau se coupent 
mutuellement. 

Le travail élémentaire Fda( il) conservant une valeur con- 
stante lorsque l'on passe d'une surface de niveau à la suivante 
et réciproquement, on voit que la force F varie en raison in- 
verse de la distance de ces surfaces aux points où les passages 
ont lieu. 
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16. De la réaction de l'inertie. — Si un point matériel m 
est sollicité par un certain nombre de forces Q, Q', Q' 7 ,..., il en 
résulte une accélération 9 due à la résultante F de ces forces 
elle-même équivalente à m<p. Or il est clair qu'une force égale 
et contraire à #w<p, ou représentée, si Ton veut, par — my, fe- 
rait équilibre à Q, Q', Q",.... Cette dernière force, dans l'ex- 
pression de laquelle on fait entrer la masse et l'accélération, a 
reçu le nom de force ou réaction de l'inertie. 
Celte dénomination se justifie ainsi qu'il suit: 
Supposons que le mouvement soit communiqué à un point 
matériel de masse m par le contact d'un corps M, lui-même 
mobile (sauf à faire voir ultérieurement en quoi doit consister 
un pareil contact). II est clair que l'action F exercée par M 
sur m sera accompagnée d'une réaction égale et contraire —F 
de m sur M. Cette réaction devra être considérée comme étant 
la résistance qu'oppose la masse m à la variation de son mou- 
vement en grandeur et en direction, ou ce que l'on peut ap- 
peler la résistance due à l'inertie. On voit ainsi comment la 
masse m, suivant l'heureuse expression de M. Lamé, peut 
être considérée comme le coefficient de la résistance de la 
matière au changement de mouvement. 

Quoique la foroe d'inertie n'agisse pas sur le mobile m, on 
peut toutefois la considérer comme faisant fictivement équi- 
libre sur ce point aux forces qui le sollicitent; ce qu'expri- 
ment d'ailleurs les équations du mouvement 

ou 

(*— S) «"(*—£) **(«— S)*- «• 

Partant de là, on voit que, dans le mouvement m, on a 
trav. total de F h- trav. total de la force d'inertie =0; 

ce qui montre que le demi-accroissement de la force vive 
changé de signe n'est autre chose que le travail dû à la force 
d'inertie. 

Il résulte également de ces considérations que la force 

10. 



1 
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d'inertie devra être considérée comme une résistance ou une 
puissance, selon que sa composante, suivant la direction de 
la vitesse, sera positive ou négative, ou que le mouvement 
sera accéléré ou retardé. On se rend compte des effets de la 
force d'inertie en remarquant que, pour entretenir le mouve- 
ment uniforme d'un wagon, il suffit de la part de l'homme 
d'un effort peu considérable pour neutraliser l'influence des 
résistances passives dont nous nous occuperons plus tard. 
Plus on accélère le mouvement du wagon, plus l'effort à 
produire, par suite la résistance que l'on éprouve ou la réac- 
tion de l'inertie, est considérable. Cetle résistance joue alors 
le rôle d'une véritable puissance, si, au contraire, on veut 
ralentir le mouvement du wagon en agissant sur une corde 
qui lui est fixée par une extrémité; l'effort exercé devenant 
négatif, la réaction de l'inertie est positive ou devient une 
puissance. 

En terminant, nous ferons remarquer que l'on peut consi- 
dérer la force d'inertie comme la résultante de deux autres 
forces : l'une dirigée suivant la tangente en sens inverse de 
l'accélération tangentielle, et l'autre suivant la normale prin- 
cipale tendant à éloigner le mobile au centre de courbure de 
la trajectoire, et appelée pour ce motif forte centrifuge. 

17. Des forces apparentes dans le mouvement relatif d'un 
point matériel par rapport à un système invariable. — On 
peut considérer les accélérations centrifuge composée et d'en- 
traînement comme résultant de l'action de deux forces fic- 
tives, auxquelles nous donnerons les mêmes dénominations, 
et l'on a cet énoncé : 

Le mouvement relatif d'un point matériel par rapport à 
un système invariable est le mouvement absolu qu'il pren- 
drait sous l'action des forces qui agissent directement sur 
lui et des forces apparentes, centrifuge composée et d'en- 
l rat ne ment prise en sens contraire. 

Les propriétés des accélérations centrifuges composées, 
démontrées aux n°* 84 et 85 de la première Partie, subsistent 
évidemment pour les forces correspondantes. 

La force centrifuge composée étant normale à l'élément de 
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chemin décrit, il en résulte que le demi-accroissement de la 
force vive dans le mouvement relatif est égal au travail cor- 
respondant des forces agissant sur le mobile et de la force 
d'entraînement prise en sens contraire. 

EnBn, si Ton multiplie par la masse m les deux membres 
des équations du n° 88 de la première Partie, les nouvelles 
équations obtenue's expriment les conditions d'équilibre entre 
les forces d'inertie, les forces agissantes et les forces appa- 
rentes dans le mouvement relatif. 



*—— 
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CHAPITRE IL 

DU MOUVEMENT D'UN POINT PESANT DANS UN MILIEU RÉSISTANT. 



18. Nous avons donné, dans la première Partie, plusieurs 
exemples du mouvement d'un point indépendamment de toute 
notion sur les causes du mouvement. C'est que, en effet, con- 
naissant la masse du mobile, on déduit, de la valeur d'une force, 
l'accélération correspondante; de sorte que l'étude du mouve- 
ment d'un point matériel se ramène à celle du mouvement 
d'un point géométrique, en se bornant à faire entrer en ligne 
de compte les accélérations produites par les forces dont on 
abandonne dès lors la considération. 

Cependant nous avons cru devoir reporter ici un certain 
nombre de questions qui sont relatives à des phénomènes 
que l'on ne peut bien apprécier qu'après l'introduction de la 
notion de force en Mécanique. 

Un milieu est un assemblage de molécules qui est suscep- 
tible d'être traversé dans tous les sens par un corps plus ou 
moins dur, obligeant ainsi les molécules de ce milieu à se 
déplacer le long du chemin que parcourt ce corps. On consi- 
dère un milieu comme indéfini lorsque son étendue est assez 
considérable, par rapport à celle des corps qui le traversent, 
pour que ses molécules éprouvent à se déplacer la même ré- 
sistance que s'il était indéfini : tels sont l'atmosphère, les 
mers, les lacs, les grandes rivières, relativement aux ballons, 
aux vaisseaux, aux bateaux qui les traversent* 

Les particules du milieu mises en mouvement réagissent 
sur le corps et déterminent une résistance à son mouvement 
qui constitue la résistance du milieu. 
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Cette résistance dépend du mouvement du corps, de sa 
forme ou plutôt de la relation géométrique qui, à chaque in- 
stant, s'établit entre la surface qui le limite et son mou- 
vement. 

Si le corps est animé d'un mouvement de translation recti- 
ligne, il est clair que la résistance du milieu est une fonction 
de la vitesse, dont les coefficients ne dépendent que de la 
forme du corps et de la disposition de sa surface par rapport à 
la direction du mouvement, et sont par suite constants pen- 
dant toute la durée du mouvement. , 

En assimilant d'une manière abstraite un point matériel i 
une sphère, nous serons conduit, d'après l'expérience, à re- 
présenter la résistance du milieu par l'expression 

a, b étant des coefficients constants, c la vitesse et n une 
quantité que l'on peut considérer comme constante dans cer- 
taines limites de vitesse. Ainsi, pour des vitesses extrême- 
ment faibles, on doit supposer n = i; pour des vitesses 
moyennes inférieures à 200 mètres, n = 2; enfin n= 3 pour 
des vitesses considérables, telles que celles des projectiles 
oblongs : pour ces deux dernières valeurs, a peut générale- 
ment être considéré comme nul. 

i9. Mouvement vertical d'un point matériel pesant dans 
un milieu résistant. — En dirigeant l'axe des x suivant la 

dx 
verticale, et remarquant que v= -r-i on a 

Mais on voit que l'on peut sans inconvénient supposer a = o, 
ce qui revient à réduire l'accélération g de ga; et, en posant 

b = 7-> il vient 

dv 

= gdt, 






formule que l'on pourra toujours intégrer quand n sera un 
nombre entier. 
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Considérons en particulier le cas de n = a ; il vient 

dp 






*=g< u ', 



d'où, en supposant que le mobile part du repos, 

X* , X- ->- v 

et 

1 il -.*' dt 

e k h- e * 

On déduit de là 

t il *±\ 

\e k +r k ) 



/ e \- e *,*=- 



(a) x-^X I — -dt = -log 



2 



Bn employant le principe des forces vives, on arrive à ex- 
primer v en fonction de x. On a, en effet, 

m f v* \ 

~ rf^= \mg- mg — J <*r; 

d'où . 

dv : . 



'"F 



(3) X =^ 10 SP^.' 

La valeur de c en fonction de t montre que e sera toujours 

inférieur à la constante /r, mais qu'elle s'en approche de plus 

-il 
en plus à mesure que / augmente, puisque e à a pour limite 

zéro lorsque t croît indéfiniment. 

Le mouvement tend donc à devenir uniforme; mais, quoique 

rigoureusement il ne puisse jamais atteindre cet état, il en 
approche d'autant plus que e T décroît plus rapidement ou 
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que k est plus petit, ce qui explique l'usage des parachutes 
dans la navigation aérienne. 

Mouvement ascendant, — Supposons maintenant que le 
mobile soit projeté verticalement avec la vitesse initiale c # , et 
soit x le chemin parcouru au bout du temps /; on a dans ce 

cas 

dv _ v 1 

di = * 8-8-p* 

P dv 
dt 



g V*-f À* 

et 

On déduit de là 



par suite 



arc tang 7 — arc tang j — j t ; 



et . . st 
'• C08 J-* 8,n T dx 

v =z h = -7-; 

. st . et fit' 
c.sm — -+- tfcos^V 

• A K 



enfin 



x-.k 



I rf/ = — log ( !£ sin S- -+- cos ? l 

/ ,.«„£+*«>.£ * V k k) 

c/rt • k k 



La vitesse du mobile ira sans cesse en diminuant, et il arri- 
vera un moment où, cette vitesse devenant nulle, le mobile 
cessera de monter et retombera suivant la loi que nous avons 
trouvée plus haut. 

En égalant e à zéro, on trouve que la durée V de l'ascension 
est donnée par 

ei, en ayant égard à cette valeur, on a pour la hauteur x 1 à 
laquelle le mobile s'est élevé 

%g ° k 2 
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En supposant, dans la formule (3), x = x' f on peut calcu- 
ler la vitesse v' du mobile au bas de la chute, et l'on arrive à 



Q ** = „» 



X 



s 



• ..2 



V\ H- X' 

Le mobile revient ainsi au point de départ avec une vitesse 
inférieure à la vitesse initiale» et qui en diffère d'autant plus 
que k est plus petit. 

Pour connaître la durée t" de la descente, il suffit de sup- 
poser x = x' dans la formule (a), et l'on obtient 



e k -+- e 



--V 3 ? 



an 

En posant e k — z, il vient 

et cette équation, qui est réciproque, donne en même temps 
c* et e "*"; en prenant la plus grande racine, on a 

d'où 



* " = - log £ — —-* • 

g A ' f 

Enfin le temps écoulé entre le départ et le retour a pour va- 
leur 



/'-f-* 1 



= - ^arc tang -£ -+- log * ^ J 



La solution des deux questions précédentes, dans l'hypo- 
thèse de n — 3, ne présente aucune difficulté. 

20. Mouvement d'un projectile pesant dans un milieu ré- 
sistant. — Considérons un projectile supposé réduit à un 
simple point matériel, sollicité par la pesanteur et se mou- 
vant dans un milieu qui exerce sur lui une résistance dirigée 
en sens inverse de la vitesse. 
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Soient 

un point quelconque de la trajectoire, auquel nous ferons 
correspondre les origines du temps et de l'arc parcouru; 

Ox l'horizontale du point comprise dans le plan vertical 
passant par la direction de la vitesse en ce point; 

Qy la portion de la verticale de dirigée en sens inverse de 
la pesanteur; 

g l'accélération de la pesanteur; 

v = -t- la vitesse du mobile m au bout du temps /, et a son 

inclinaison sur Ox; 
e,, «• les valeurs*de v et a correspondant au point 0; 
R l'accélération prise en valeur absolue due à la résistance 

du milieu et dirigée, comme nous l'avons dit» en sens in* 

verse de c 

De ce que l'accélération résultante en est comprise dans 
le plan yOx, qu'à l'instant suivant elle, n'éprouve aucun ac- 
croissement géométrique perpendiculaire au plan yOx f et 
ainsi de suite pour tous les instants successifs, on conclut 
que la trajectoire est entièrement comprise dans ce plan. 

Désignant par x, y les coordonnées du point m, l'équation 
du mouvement en projection sur Ox peut se mettre sous la 
forme 

(i) — 3 — = — Rcosa. 

tu 

D'autre part, en appelant p le rayon de courbure en m, l'ac- 
célération centripète 



* _ 


fit T 

~" di m ~ 
d* 


fia 



étant égale à la composante gcosa de la pesanteur, on a pour 
la seconde équation du mouvement 

, , da 

\%) v — = — £COSa. 

En éliminant dt entre les équations (i) et (a), on trouve 

/r >\ </('C06a R 

[*) = - p. 

d* g 
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21. Examen du cas où fa résistance est égale à une con- 
stante augmentée d'un terme proportionnel à une puissance 
de la vitesse. — Nous supposerons, comme au n° 18, 

(4) R = *(« -*-*>>). 

En substituant cette valeur à l'équation (3), on trouve 

-. dv /rf-hsina\ _ bf+ x 

* ' dot \ COS* / ~ COSa" 

Cette équation est un cas particulier de celle dite de Ber- 
noulli, et que l'on sait intégrer. • 

Pour simpliQer, supposons que a soit nul, comme cela a 
lieu pour le mouvement des projectiles dans l'air; nous au- 
rons, en désignant par c # et <*• les valeurs initiales de e et a, 

j. ?* d * 

= — no 



T 



i^COS'a (>JC0S*a # J a- COB^a 

d'où 



COSa # 

ç ê 

• co»a 



1/ i'— /?£<>; cos"a # I 



cla 



COS"" M 2 



En admettant que l'intégration soit effectuée, on calculera t 
au moyen de l'équation (a), qui donne 



vd% 



w 


gJ« 9 oos* 


Enfin on a 






l dx — vCOSotdt — r//, 

1 ar 


(7) 


1 * 
1 . . . P». 



<(r = esinatfr •-- tangarfa, 

et le problème se trouve résolu par des quadratures. 

Posons maintenant 

tanga = p, 
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il vient 



n — r 



V* 1 -*-/'î n / nbt-l CP 



(«) 



l>\ n I /i 

<--j/%ï=.+, 

X = I 5 



Il est facile de développer ces différentes formules suivant 
les puissances ascendantes de p, de manière à en obtenir 
d'autres applicables au tir sous de faibles inclinaisons. Pour 
déterminer la portée, on calculera la valeur de/? qui correspond 
à jr = o, et on la portera dans l'expression de x. La portée sera 
naturellement moindre que dans le vide. 

Pour la branche descendante de la trajectoire,/? crott indé- 
finiment. En effet on a 

f (n-^) a *=/ (i+/> 2 ) a ''/>+/ (i + ?)~dp. 
P. J P% *'o 

Mais comme, pour celte branche, dp est négatif, il en est de 
même de la seconde de ces intégrales, de sorte que e ne peut 
pas devenir infini. Si/? était limité, comme on a 

il s'ensuivrait que le temps ne croîtrait pas indéfiniment. Ainsi 
la tangente à la branche considérée tend de plus en plus à 
devenir verticale. 

Si maintenant nous supposons que p ait atteint une valeur 
assez grande p% pour que, au delà, on puisse négliger l'unité 
devant p 3 , nous aurons 

JCP — rp» £i i /»/> 

I (! + /*)■ *=/ [i + ^)'*+ f- x d P , 
p* J p* Jpi 
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de sorte que v se mettra sous la forme 

» = —£ 

A et B étant deux constantes dont la première seule dépend 
de/?,. 

Il est clair que, poqr une valeur suffisamment grande de /?, 
on peut négliger A devant B/>", ce qui donne 



d'où 



V 


^b 


dx — 





et, en appelante, et/, les valeurs de x et / qui correspondent 



1 ff&B 1 \/> /V 



S?B 

Cette équation montre que x atteint une limite 

i 

x zr=r— î 

ce qui prouve que la courbe a une asymptote verticale corres- 
pondant, sinon rigoureusement, du moins sensiblement, à 
l'abscisse précédente. 

Pour les vitesses qui ne dépassent pas une certaine limite, 
on peut supposer n = a, et Ton trqmve 



". y» 

9 = 



y/i+pl 



y l - 7^7 [^ vA h- a>'+ Jog (/> + v/î^T^)] 



Dans le cas des projectiles oblongs on doit prendre n = 3, 
ce qui donne 



p = 
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22. Du mouvement d'une planète dans un milieu résistant. 
Application de la méthode de la variation des constantes ar^ 
bitraires. — Proposons-nous de déterminer les altérations que 
produirait la résistance d'un milieu répandu dans l'espace, 
dans le mouvement elliptique d'une planète, en supposant 
cette résistance proportionnelle à la seconde puissance de la 
vitesse, question dont nous avons déjà donné une solution 
géométrique page 6g. 

Reportons-nous aux notations du n° 56 de la I re Partie, et 
soient 



/dr> 



r 2 dQ* 
. la vitesse de la planète; 



ds = vdt l'élément de chemin qu'elle décrit dans le temps dt; 

p sa dislance au centre d'attraction; 

pc' l'accélération due à la résistance du milieu, p étant, pour 
une même planète, un coefficient proportionnel à la densité 
du milieu et inversement proportionnel à la densité de la 
planète. 

Les travaux élémentaires de l'attraction du Soleil et de la 
résistance du milieu sont 

et le moment de l'impulsion élémentaire 

— ppt>*dt = — ppv ds = — - pt* ~j: d*i 

en se rappelant que vp = r* — • 

Les principes des forces vives et des moments des quantités 
de mouvement donnent par suite 

« xi a«rf- = — ap -75 ds, 

dt 2 r r 4 dt 2 ' 

rfr a rfô = — pr*ds.dQ. 

Dans le mouvement elliptique ou dans l'hypothèse de p = o, 
nous avons trouvé 

(a) — C^— H, r*dQ = Vfxûfi — e 2 )di. 



• 



l6o DBUX1BMB PART». — CHAPITRE II. 

Posons 



(à) 



tangi(4- w) 



1/ tang- 



d'où 

C08K — 775 p sm« =yi — <?' ^— -: — — . ; 

^ I -r- fCOS(ô — w) T I -H £COS(0 — w) J 

les intégrales des équations (a) sont 

(c) r = - — -j. r ou r = a(\ — eco&u), 

(r/) /I/-1-I — w=a — esinr/. 

Nous allons maintenant chercher à 'donner aux intégrales 
des équations (1) la forme (c) et (</), en y considérante, e, 
e, w, comme des fonctions du temps. 

Nous remarquerons, en premier lieu, que n devient va- 
riable, et que 

ni = Jndt -hftdri] 

en comprenant ftdn dans l'inconnue e, on a, au lieu de l'é- 
quation (rf), 

(a) Jndt -+- s — w = u — fsinu. 

L'intégrale fndt, que nous supposerons nulle pour f = 0, 
représentera le mouvement moyen de la planète altéré par la 
résistance du milieu; mais sa différentielle ndt est la même 
dans le mouvement troublé que dans le mouvemeiX ellip- 
tique. 

En considérant u comme une fonction de a, e, c, &>, les deux 
intégrales distinctes (c)et {d) des équations (a) peuvent se 
mettre sous la forme 

d'où 

, -, df . df ^ do . dv . dv ,_ 

v/ ' dr dB ' ndt dr r/Ô 
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Dans le mouvement troublé nous aurons 

{3 , |/(^i®, a, e, j, w) =o, 

i <?(fndt t r,Q % a, <?, s, w) = o, 

d'où 

df, df tù df, df, ' df df, 

or dQ (la de dt aw 

' do . do . rf?- do , do , </<p . o® . 
/ïoV ar a(/ da de dt a« 

Mais nous n'avons que deux équations (i) entre les quatre in- 
connues a y e, e, ea ; nous pouvons donc prendre à volonté deux 
équations auxiliaires, qui seront les suivantes : 

df, df, df, df, 

da de as au 

do do do df , 

-rda-h^-de-h-r-dt-h -f- aw = o. 
da de ds du 

De cette manière, les variations des intégrales des équations (i) 
résultant de celles de r, 0, nt seront nulles, c'est-à-dire que 
Ton pourra considérer ces trois quantités comme constantes 
en différentiant les intégrales (3). 
La première des équations (c) donne de cette manière 

r[cos(ô — »)oVr -H £sin(9 — w)aw] = (i — e*)da — laede, 

d'où, par l'élimination de rau moyen de la même équation, 

sm(0 — v)edv 

(6) < da - ,. ., de - , %K ._ ... 

= — [i ■+■ *COS(0 — »)] 3 [a£-h(l -+- e*)C08(ô — »)]. 

a i ~ ™ cf 

La seconde des équations (c) et l'équation (d) donnent 
aussi, u étant considéré comme une fonction de a, e, c» eu 

(i — e co& u)da — acosude -h aesinudu, 
d* — d<*> -hsinude — (i — eco&u)du = o, 

d'où, par l'élimination de du, 

(i — *C08tt)*aVn-a(tf — C09tt)aV h- <zesinte(â« — d») = o; 

il 
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et enfin, en éliminant sinu et cosw à l'aide des équations (b), 

, k (i — e*)da it, \. «rsin(0 — w) . 

(7) i -L v — flCOSfO — v)fie-\ V_ (fft — rfol. . 

En vertu des équations (c), (/), (4), (5), ^> -^- ayant les 

mêmes valeurs, que p soit nul ou non, ou que a, e, e, w soient 
variables ou non, les équations (1) doivent être respectivement 
identiques aux différentielles des équations (a), d'où 

(8) < jt n ,d9ds 

d'où, en remplaçant r par sa valeur (c) en fonction de 6 — o>, 

Ida — ^ — fi -h 2£COS(9 — w) -»- rMrfr, 
1 - e- 
fie — — *p[* -+-cos(0 — w)]r&. 

Enfin les équations (6) et (7 ) donnent, en ayant égard à ces 
valeurs, 

I, £sin{0 — w) [Vi — f 2 — e* — «'cosfG — wl] , 
dt — 10 — — — rtv, 
[1 -h ecos(9 — w)] (1 -h V» — c 7 ) 
er/w - — 2p sin ( 9 — w ) r/v. 

La valeur de l'élément d'arc d'ellipse que l'on devra substi- 
tuer dans les équations est 



v ' [i-t-t'cos(0 — w)] a 

En supposant que p soît assez petit pour que l'on puisse en 
négliger les puissances supérieures à la première, on intégrera 
ces équations en y considérant a,e, e, w comme des constantes ; 
et quand p sera donné en fonction de r et par suite de 0, on en 
déduira par des quadratures ou des développements en séries 
les valeurs variables de a, e, e, w, qui devront être substituées 
dans les équations du mouvement elliptique. 
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Examen du cas où V excentricité est très-petite. — En né- 
gligeant e et e* devant l'unité, il vient 

!da = — apyi'^9, de — — apa CO9(0 — w)d9, 

di = p/resin(9 — wjrfO, edu •= — ap«sin(0 — «)dG. 

Si Ton désigne par la caractéristique à les parties variables 
des grandeurs correspondantes, on a, en intégrant, 

Sa — — apa'ô, 

. Se — — apasinfO — w). 
(i3) { r 

£t = — ap/ra cos(ô - w), 

er^w- apflcos(0 — w). 

En appelant in la variation de noudet/-,? on a 

ou 

(i4) Sn ■= 3pa/;0. 

La résistance d'un milieu très-rare sur le mouvement d'une 
planète très-peu excentrique aurait donc pour effet de faire 
décroître indéfiniment la distance moyenne, d'augmenter le 
mouvement moyen et de produire, dans chacune des quantités 
e 9 (ù, e, une inégalité dont la période est la même que la révo- 
lution de cette planète. Le mouvement angulaire s'accélérerait 
de plus en plus en même temps que la vitesse v, car on a très- 
sensiblement e = an. En vertu de cettediminution continuelle 
de la distance moyenne a, qui s'élèverait à ^Tipa* à chaque 
révolution, la planète finirait nécessairement par atteindre la 
surface du Soleil. S'il existe dans l'espace un milieu très-rare 
qui influe sur le mouvement des astres, c'est sur les comètes 
que cette influence peut être sensible, à cause de la peti- 
tesse de leur masse et parce que, toutes choses égales d'ail- 
leurs, le coefficient p varie en raison inverse de la npsse du 
mobile. On n'a reconnu, jusqu'à présent, aucune trace d'une ré- 
sistance d'un pareil milieu, sur le mouvement des comètes à 

ii. 
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retour périodique , à l'exception toutefois de celle de Encke, 
dont on explique quelques petites irrégularités, en admettant 
l'existence d'un milieu interplanétaire très-rare. 

On peut expliquer la chute des aérolithes en supposant qu'à 
une époque très-reculée ils circulaient autour de la Terre 
comme des satellites, dans la partie la plus raréfiée de notre 
atmosphère ; la distance moyenne, au centre de la Terre, d'un 
aérolithe allant constamment en diminuant, et d'autant plus 
rapidement que la densité de l'air est plus grande, il arrive 
naturellement un moment où le mobile vient rencontrer la 
surface de la Terre. 

Si nous admettons que les aérolithes soient les fragments 
d'un satellite qui se serait brisé, ce sont les fragments les 
moins denses qui ont dû tomber les premiers sur la Terre. 



•••*■ 
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CHAPITRE III. 

MOUVEMENT D'UN POINT MATÉRIEL SUR UNE GOURBE FIXE. 



23. Considérations générales. — Lorsqu'un point matériel 
se meut sur une courbe fixe plane ou gauche, sous l'action 
d'une ou de plusieurs forces, cette courbe, par sa rigidité, 
détruit, neutralise l'action de toute force qui lui est normale, 
dont la direction est située du même côté du centre de cour- 
bure ou du côté opposé, selon que le mobile parcourt la con- 
vexité ou la concavité de la courbe. Celte composante constitue 
ce que Ton appelle une pression sur la courbe. 

Il suit de là que la rigidité de la courbe produit sur le mo- 
bile le même effet qu'une force normale N égale et contraire 
à la résultante des pressions, et à laquelle on donne le nom 
de réaction de la courbe. 

On voit ainsi que l'on est ramené à considérer le point mo- 
bile comme entièrement libre, en le supposant sollicité, in- 
dépendammen des forces qui agissent sur lui, par la réaction 
de la courbe, dont la grandeur et la direction seront données 
par la solution du problème. 

Soient 

les équations de la courbe. Une relation indépendante de la 
réaction de la courbe entre le temps et les coordonnées du 
mobile suffira pour exprimer chacune de ces dernières en 
fonction de temps, et le mouvement du point matériel sera 
dès lors complètement déterminé. Le principe des forces 
vives fournit cette relation, et, en appelant e« la vitesse du 
mobile à l'instant où l'on commence à estimer le travail des 
forces, c la vitesse à un instant quelconque, X, Y, Z les com- 
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posantes parallèles à trois axes coordonnées de la résultante 
des forces qui sollicitent le mobile, on a 



mv 7 — mv* 



•a 



i = f(Xdx+Yify+Z<iz). 



Lorsque Xdx -+- Ydy -+- Zdz ne sera pas une différentielle 
exacte, on pourra toujours, à l'aide de quadrature, déterminer 
les valeurs du travail total correspondant à des valeurs de z 
équidistantes, et la même méthode permettra de calculer le 
temps; le problème peut ainsi être considéré comme résolu. 

Soient 

p le rayon de courbure de la courbe; 

R„ la composante, suivant ce rayon, de la résultante R des 
forces qui sollicitent le mobile, en la considérant comme 
positive ou négative, selon qu'elle tend à éloigner ou à rap- 
procher le mobile du centre de courbure; 

R* la composante de R suivant la binormale ('); 

N„, N* les composantes, suivant p et la binormale, de la pres- 
sion totale exercée sur la courbe, égales et opposées aux 
mêmes composantes de la réaction de la courbe. 

On a, en exprimant les conditions d'équilibre entre R, la 
force d'inertie et la réaction de la courbe 



\==fc(«^ + R.)i N,~R àl 



en prenant le signe -+- ou le signe —, selon que le point mo- 
bile se mouvra sur la convexité ou sur la concavité de la 
courbe. La composante R* déterminera en grandeur et en sens 
la composante binormale de la pression. 

Le mouvement sur la courbe ne sera possible qu'autant 
que l'on obtiendra pour N„ une valeur positive, ce qui aura 
toujours lieu, notamment lorsque, le mobile étant assujetti à 
se mouvoir sur la concavité de la courbe, la composante R* 
tendra à éloigner le mobile du centre de courbure. Si dans 
les mêmes circonstances R„ vient à changer de sens, le point 



( ' ) Nous rappellerons que la binormale est l'axe du plan oscillateur. 
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matériel continuera k se mouvoir sur la courbe tant que cette 
composante sera inférieure à la force centrifuge ; mais, à partir 
du moment où il y aura égalité entre ces deux forces et où, à 
l'instant suivant, la première surpassera la seconde, le mobile 
s'éloignera de la courbe, se mouvra librement sous l'action 
de R avec la vitesse qu'il possédait en quittant la courbe. 

Le mouvement sur la convexité de la courbe ne sera pos- 
sible qu'autant que la composante R„ sera négative ou tendra 
à rapprocher le mobile du centre de courbure, et que son in- 
tensité sera supérieure à celle de la force centrifuge; et si, 
ces deux forces devenant égales, la seconde surpasse la pre- 
mière, à l'instant suivant, le mobile quittera la courbe et se 
mouvra librement dans des conditions analogues à celles que 
nous avons indiquées plus haut. 

24. Du mouvement du pendule simple dans un milieu ré- 
sistant. — Soient 

/ la longueur du pendule; 

6 l'angle qu'il forme avec la verticale, qui doit être considéré 
comme positif ou négatif, selon que le pendule se trouve 
d'un côté ou de l'autre de la verticale de suspension; 

mgK la résistance du milieu. 

On a évidemment 

S 2 * 'AD 

or 

ou, en posant * =/i% 

^=-*'(aine-*-R). 

Comme nous ne considérerons que le cas des oscillations 
d'une faible amplitude, nous réduirons cette formule à la sui- 
vante : 

(0 ^J = _ x-« (© -+- R). 

Pour fixer les idées, nous supposerons qu'à l'origine du 
temps çst négatif, -tt> -t— étant alors positifs. 
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(a). Hypothèse d'une résistance proportionnelle à la vi- 
tesse. — Lorsqu'il s'agit de mouvements très-lents, l'expé- 
rience paratt indiquer que la résistance d'un milieu est pro- 
portionnelle à la simple vitesse pour un corps sphérique de 
petites dimensions. Admettons cette hypothèse et posons 

dO 
R = (5 ~jji p étanl une constante. 

L'équation (i) devienl 

et a pour intégrale 

Ô = (\ cosX- 4/1- ^ / -+- B sinX t/i-^ t) 

A et B étant deux constantes arbitraires. Or, si Ton désigne 

par a la valeur absolue de l'amplitude initiale, on a = — a, 

d6 

-r- = o pour / = o; et, par suite, 

(3) 9= — a / COsXWi — 






Y < » / **p" V 4 1 



d'où 

— îîii 

(4) -37 = — ====sinX-4/i f- *. 



v- 



= sinX-4 /] 



(it ! Pp V 4 



4 

Ces deux dernières formules feront connaître à un instant 
quelconque la position du pendule et sa vitesse angulaire. 

de 

A la On de chaque oscillation, on a -r- = o, ce qui a lieu 

toutes les fois que Ar t/ 1 ~- / est un multiple de ir; d'où 

il suit que les oscillations sont isochrones comme dans le 
vide, que la durée de chacune d'elles est 



(5) T = 



7t __ 7T // 
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et se trouve ainsi augmentée par la résistance du milieu dans 

le rapport de i à i/ i — y £-• Quant aux amplitudes des os- 
cillations, elles diminuent continuellement à cause de l'ex- 

ponentielle e * . 

Désignons par a» l'amplitude de la n iimê oscillation ou po- 
sons — ( — 1)"-* -» a H pour t = nT; nous aurons 

nxk$ 



(6) «,-ae * ; 

de sorte que les amplitudes successives décroissent en suivant 

une progression géométrique dont la raison est e * vl 4 . 

Tout ce qui précède suppose que i/ i y- est réel; au- 
trement les sinus et cosinus seraient remplacés par des expo- 
nentielles. Or la condition kfi<C* ou P\/7< 2 sera tou- 
jours remplie eu égard à la petitesse de (3, à moins que l'on 
ne prenne des pendules extrêmement courts. 

Borda a reconnu, par une expérience exécutée dans l'air, 
que» lorsque a ne dépasse pas ~ de degré, les oscillations 
décroissent lentement en progression géométrique, et que 
l'amplitude ne se réduirait qu'aux \ environ après 1800 oscil- 
lations.' On a donc, en supposant n = 1800, 

— 9001: 



v-V 



"V 



ou tout simplement, vu la petitesse de (3, 



-9oo«*p_ a. 

e -y 

d'où 

Ap = 0,00014. 
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On voit, par suite, que la valeur de T diffère extrêmement 
peu de celle 



= «Vy 



qui correspond au mouvement dans le vide. 

Mais, lorsque les amplitudes sont plus grandes que ~ de 
degré, ce qui a lieu notamment dans les chronomètres fixes, 
où l'étendue des demi-oscillations varie de 4 À 8 degrés, l'ob- 
servation montre qu'elles ne décroissent plus en progression 
géométrique; de sorte qu'il est nécessaire de faire une autre 
hypothèse sur Ja loi de la résistance, que nous supposerons 
dans ce qui suit proportionnelle au carré de la vitesse. 

(6). Hypothèse d'une résistance proportionnelle au carré 
de la vitesse. — Dans ce cas, nous pourrons poser 

d& 
y étant une quantité très-petite; l'équation (1) deviendra alors 

(7) ïiï=---*\«+'id?y 

Nous supposerons, comme cela a lieu dans la réalité, que 
la constante y est assez petite pour que l'on puisse en né- 
gliger les puissances supérieures à la seconde, et nous pose- 
rons en conséquence (') 



(*) On peut obtenir facilement une intégrale première de l'équation (7) en 

notant 

d$* ., , d*0 . du 

tt = ^' dou -d? = *dï 
de sorte qu'il vient 



équation linéaire dont l'intégrale est 



d$* 1 

u 



dt % 2 A* y 

nînn nai> la f>Andîtinn 

dt 



de 

C étant une constante que l'on détermine par la condition ■^=o,0 — — x f 
pour t = 0. 
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En substituant cette expression dans l'équation (7) et identi- 
fiant les termes multipliés par les mêmes puissances de y, on 
trouve 






et l'on satisfera aux conditions du problème en exprimant 
que, pour f = o, on a # 

fi = — a - = Q m 

• ' /// ' 

La première des équations (8) donne d'abord 

(9) t = — a cosXf, -y = — xX- sinfo, 

et la deuxième devient, par suite, 

_î = _ X^ô^ — _ 0082*1 J , 

équation linéaire dont l'intégrale esi 

(10) B t = — - f 1 -h - cosaXf J + M cos// -h N sin/*, 

M et N désignant deux constantes arbitraires, qui, étant déter- 
minées par les conditions relatives aux limites, donnent 

(>i) . 0, = a 2 /' ("" r "" g COS2X7 -+- I cosJn 

La troisième des équations (8). donne, en vertu des condi- 
tions qu'elle doit remplir et en négligeant le cube de a, 

0, = o. 
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On a donc, aux termes près du troisième ordre en y, 

(12) =r '- — la. — - x 2 Py J cosfa ~- cosaA/. 

Cette formule montre que la première valeur de / après 

dO 7T 

zéro, qui annule -tt> est T = ^ de sorte que la durée de l'os- 
cillation est la même que si la résistance n'existait pas. 
L'amplitude a, de la partie ascendante de l'oscillation est 

a, — a— 5 7 a 1 P. 

On aurait de même, pour l'amplitude de la demi-oscillation 
suivante, 

*** — **! O 7"*l " 1 

et ainsi de suite. 

La résistance supposée n'altère donc pas l'isochronisme , 
mais elle réduit successivement les amplitudes. 

Si l'on néglige le carré de y, les amplitudes décroissent en 
progression arithmétique, et le nombre des oscillations exé- 
cutées, depuis l'origine du temps jusqu'au moment où le mou- 
vement sera anéanti, sera la plus grande solution entière de 
l'inégalité 

n <r - 



4 yA*x 

La durée de la' partie ascendante de l'oscillation ne différera 
de - ? que d'une quantité de l'ordre y, de sorte qu'çn faisant 

= o dans l'équation (12) et ht = - dans les termes en y, on 
aura pour calculer cette durée 

COSAt ~ 5-^ 

d'Où 



-{1*1 ") \fi 



g 

La résistance augmente donc la durée de la demi-oscillation 



MOUYBMKNT SUR UNE COURBB. 1^3 

descendante, comme on devait le prévoir, et diminue, par 
conséquent, de la même quantité celle de la demi-oscillation 
ascendante suivante, ce qui est dû à la réduction que subit son 
amplitude. 

Les considérations qui précèdent sont applicables au mou- 
vement du balancier des montres et chronomètres, rendu iso- 
chrone d'après les règles posées par M. 'Phillips. 

(c) Hypothèse d'une résistance constante. — Lorsque le 
pendule est monté sur couteaux, il éprouve, par suite du frot- 
tement, une résistance très-sensiblement constante pour les 
petites amplitudes, de même que le balancier des montres est 
obligé de vaincre une résistance constante due à la viscosité 
des huiles. 11 n'est donc pas sans intérêt d'examiner l'influence 
d'une pareille résistance sur le mouvement du pendule. 

Posons en conséquence 

R-P, 
£ étant une constante. L'équation (i) devient 

£? = -*(• + «, 
d'où l'on déduit immédiatement 

1,31 { fr *(— M**- 

La première valeur de t après t = o, qui annule la vitesse 
angulaire, est 

(-4) T=J, 

de sorte que la résistance considérée n'altère pas la durée de 
l'oscillation. 

Mais en appelant a, la valeur correspondante de 0, c'est- 
à-dire l'amplitude de la demi-oscillation ascendante de l'oscil- 
lation considérée, la première des formules (i3) donne 

a, = a — a p. 
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Il est clair que la durée de l'oscillation suivante sera encore 
donnée par la formule (i4)» et que l'amplitude de la partie 
ascendante sera 

*, = a, — ap = a — a.af, 

et ainsi de suite. 

Il suit de là que la résistance constante n'altère pas la durée 
des oscillations, que le mouvement reste isochrone, mais que 
les amplitudes successives diminuent en progression arithmé- 
tique dont la raison est 2(3; de sorte qu'au bout d'un certain 
temps elles seront complètement anéanties. Le nombre n 
d'oscillations que le pendule exécutera depuis l'origine du 
temps jusqu'au moment où tout mouvement aura cessé sera 
la plus grande solution entière de l'inégalité 

(d) Hypothèse des deux résistances précédentes réunies. — 
Dans ce cas on a 



dt 



,J« * dP\ 



et l'on voit que les résultats auxquels on doit parvenir se dé- 
duisent de ceux du cas (6), en y changeant et — a, en + P 
et — a 4- (3. Il nous paraît* complètement inutile d'écrire les 
formules résultantes; l'essentiel à constater est que l'isochro- 
nisme n'est pas altéré. 

Les amplitudes vont en diminuant suivant une loi dont on 
trouvera facilement l'expression analytique. 
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CHAPITRE IV. 

MOUVEMENT D'UN POINT MATÉRIEL SUR UNE SURFACE. 



25. Lorsqu'un point matériel, soumis à l'action d'une ou de 
plusieurs forces, est assujetti à se mouvoir sur une surface fixe, 
cette surface par sa rigidité détruit l'action de toute force qui 
lui est normale, agissant de la concavité vers la convexité ou 
réciproquement, selon. que le mobile décrit la concavité ou la 
corfvexité de la surface. 

La rigidité de la surface produit donc.sur le mobile le même 
effet qu'une force normale N égale et contraire à la résultante 
des composantes normales des forces qui agissent sur ce mo- 
bile, à laquelle on donne le nom de réaction de la surface. 

On est ainsi ramené à considérer le point mobile comme 
entièrement libre, en le supposant sollicité, indépendam- 
ment des forces qui agissent sur lui, par la réaction de la sur- 
face, dont la grandeur sera donnée par la solution du pro- 
blème. Soit 

(») *=/W) 

l'équation de la surface. Le mouvement du point sera complè- 
tement déterminé si l'on parvient à établir deux relations entre 
le temps et les coordonnées de ce point indépendantes de la 
réaction de la surface, et même il suffit que l'une de ces rela- 
tions contienne le temps. Le principe des forces vives fournit 
immédiatement Tune de ces équations et donne 
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et, dans le cas où le second membre sera une intégrale exacte, 
on pourra exprimer v ou -j- en fonction de x 9 y 9 z. 

Soient 

p le rayon de courbure de la trajectoire; 

l'angle formé par le plan osculateur à la courbe avec le plan 

tangent à la surface; 
r le rayon de courbure de la section normale à la surface 

menée suivant la direction de v; 
F,, F« les composantes, suivant le plan tangent et la normale 

à la surface, de la résultante F des forces qui sollicitent le 

mobile; 
<p l'angle formé par F, avec f. 

On a, d'après le théorème de Meusnier, 

p - TsinO. 

tnv* • 

La force centrifuge — donne les composantes 

\ 

m — sinO = m — > m — cosO = m — cotÔ , 
P r P r • 

suivant la normale et la perpendiculaire à e comprise dans le 
plan tangent; et, comme F doit faire équilibre à N et à la force 
d'inertie, il en résulte les relations 

N-±(m^ + F.), 

(3) m —cotO = F ( siny; 

on a aussi 

ni 
dt 






qui n'est autre chose que la différentielle de l'équation (2). 

Dans la première, on prendra le signe 4- 'ou le signe —, se- 
lon que le mobile se trouvera sur la concavité ou la convexité 
de la surface ; et, de plus, on considérera F, comme positif ou 
négatif, selon que cette composante sera de même sens que la 
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composante m — de la force centrifuge ou de sens contraire. 
On discuterait ici, comme dans le cas d'une courbe fixe, les 
conditions auxquelles m =■ et F« doivent satisfaire pour que le 

mouvement sur la surface soit possible. 

Nous ferons remarquer que la pression sur la surface est in- 
dépendante de l'inclinaison du plan osculateur de la trajectoire 
sur le pian tangent et ne varie qu'en raison de la grandeur et 
de la direction de la vitesse c . 

L'équation (3) ou la suivante 



(3') 



'"' jy * -fs = F ' sin ?> 



transformée en conséquence, donnera la relation entre x, y, z % 
qu'il s'agit d'obtenir. En effet, en considérant la vitesse comme 

déterminée en direction par les cosinus ~r? -j--> -y- des 

1 as as as 

angles qu'elle forme avec les trois axes coordonnés, on trou- 
vera F, sin<p en fonction de ces cosinus et de X, Y, Z, et T en 
fonction des mêmes cosinus et de x,y, z; d'ailleurs p s'ex- 
prime, comme on le sait, en fonction des dérivées premières 
et secondes des coordonnées, de sorte que le tout se réduit à 
des substitutions. 

Dans le cas d'un potentiel, v pouvant s'exprimer indépen- 
damment du temps, on aura une équation du second ordre 
entre x, y et z, ou tout simplement entre x et y, en élimi- 
nant z à l'aide de la relation (i). L'intégrale de cette équation, 
jointe à l'équation de la surface, déterminera complètement la 
forme de la trajectoire. Enfin le principe des forces vives 
permettra de calculer les coordonnées x, y, z en fonction du 
temps. 

Cette manière d'opérer conduisant à des calculs assez com- 
pliqués, nous lui en substituerons une autre beaucoup plus 
simple, que nous donnerons ci -après. 

On remarquera, d'après la formule (3), que si Fi = o, 
ou <f = o, c'est-à-dire si la résultante des forces qui sollicitent 
le mobile est normale à la surface, ou est constamment corn- 

12 
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prise dans le plan normal passant par la direction de la vitesse, 
on a = go*; le plan oscillateur est constamment normal à 
cette surface dont la trajectoire est, par suite, une ligne géo- 
désique. Dans le premier cas, le mouvement est uniforme. 
S'il y a un potentiel, il est clair que le mouvement jouit des 
mêmes propriétés, relativement aux surfaces de niveau, que si 
le mobile était complètement libre sous l'action de la force F. 

26. Équations générales du mouvement d'un point sur une 
surface dans le cas d'un potentiel. — Soient 

x> X» z tes coordonnées du mobile m au bout du temps /; 

c la vitesse; 

X, Y, Z les composantes parallèles aux axes de la résultante 

des forces qui sollicitent le mobile ; 
N la réaction de la surface sur m. 

Posons, pour abréger, 



. A/F\* (d¥\ (dV\ 



Les équations du mouvement sont 



cf 3 jc v ^ dV N 



4 < m ~ir = ** — zr -7=' 

l *' ' dv dy ^ 

d 7 z „ ^ d¥ N 
\ dt* dz ^ 

Le double signe correspond aux deux sens de la normale, 
et le calcul fera connaître à chaque instant le signe qu'il con- 
viendra de prendre. 

En éliminant N entre ces trois équations, on en obtiendra 
deux autres qui, jointes à l'équation de la surface 

(5) *[*iX,*) = o, 

feront connaître x> y, z en fonction du temps, et par suite la 
valeur et le sens de N. 
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Les calculs, généralement impraticables, se simplifieront 
dans le cas d'un potentiel f{x, y, z). On a d'abord, d'après le 
principe des forces vives, l'intégrale première 

C étant une constante arbitraire. 
D'autre part, des équations (4) on déduit 

,7) ^ d*Z , d l X , „. y/^-^^Z rfF ^\ 

m — -r dr — m —r= dz — Zdx — Xdz ± —-=. | -y- dx — dz ) • 

rf/* .A \dz dx ) 



di : 



dy 

Mais en différenciant l'identité -j- = —> par rapport à /, on 

Tt 



trouve 



d'y, d*x, 

d dy _ HF dx '"dF^ 

dx dx* 



dt 



i 



d'où 



et de même 



W (lx lïF djr -'d? d dx> 



d*z , d*x , x dy* jdz 

-7-7 dx 7— dz — v* ~- d -r • 

dt* dt 2 ds 1 dx 



Les équations (3) deviennent ainsi 



tdxt.djr Vi+K[dF, rfF w\ 

et, en éliminant N entre elles et me' au moyen de la relation (6), 
on obtient une équation indépendante du temps, qui jointe à 
l'équation de la surface détermine la trajectoire. 

12. 
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27. Du pendule à oscillations elliptiques. — Considérons 
un pendule simple, dans le vide, peu écarté de la verticale 
de suspension, auquel on imprime une vitesse non comprise 
dans le plan vertical, de telle manière que le 01 reste tendu; 
son extrémité, en projection horizontale, décrira une cer- 
taine courbe autour de la projection horizontale du point de 
suspension; cette courbe, renfermée dans un espace limité, 
présentera nécessairement une succession alternative de points 
pour lesquels les rayons vecteurs seront, en même temps 
que l'angle d'écart, maximum et minimum; en chacun de ces 
points, la vitesse de la masse du pendule sera horizontale. 

Dans ce qui suit, nous considérerons comme instant initial 
celui qui correspond à un maximum quelconque. 

Soient (fig. 22, p. 78) 

/ la longueur OB du pendule; 

l'angle BOA qu'il forme avec la verticale OA du point 0; 
f la vitesse de son extrémité B au bout du temps t; 
D la projection de B sur OA; 

9 l'angle azimutal du plan AOB avec un plan vertical fixe Cm,; 
0„ c, les valeurs initiales de et c, 0, étant supposé un maxi- 
mum, et par suite la direction de e, horizontale; 

A'=f 
Le principe des forces vives donne 



«••-«•S 



*g 



= /(cosô — CÇ>S0 # ). 



Le mouvement de la droite OB peut être considéré comme 

résultant de deux rotations, l'une -4- autour de OA, l'autre -7- 

autour de la perpendiculaire en au plan AOB. Il résulte de 
là que la vitesse v a pour composantes 

la première étant perpendiculaire au plan AOB, et la seconde 
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comprise dans ce plan. On a ainsi 

et l'équation ci-dessus devient 

(i) sin'ô jr+- -p = a**(co80 — cos9 -+-»'), 

en posant pour simplifier 

d'où 

(a) f ~/w//2. 

Le point B n'étant soumis qu'à l'action de la pesanteur et à 
la tension du fil dirigée de B vers 0, le principe des aires re- 
çoit ici son application en projection sur le plan horizontal 
relativement au point C, ce qui donne 



/*sin , e^=«' ê /8ine êJ 



ou 



En éliminant -j- entre les équations (i) et (a) on trouve fa- 



cilement 

(3) < *= T - 8in9rf() 



k^% y 7 — (cosô — cosôj (cos 2 h- w'cosO -H «»'cOSO t — l) 

Comme dt est essentiellement positif, il faudra prendre le si- 
gne — ou le signe -+- selon que sin OdQ sera négatif ou positif, 
ou que cos0 croîtra ou décroîtra. À partir de l'instant initial, il 

iiQ 
faudra donc prendre le signe — jusqu'au moment où -7- s'an- 
nulera de nouveau. 

En faisant successivement x=i et xz= — 1 dans le pre- 
mier membre de l'équation 

X 1 -*- »*X -H w'C08 a ô f — I = O, 
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on obtient des résultats de signes contraires; elle a, par suite, 
une racine qui, en valeur absolue, est inférieure à l'unité, ce 
qui devait être, puisqu'elle doit donner le cosinus d'une va- 
leur minimum 0, de 0; soit x t l'autre racine, nous aurons 

//\ / * «x »*rosO # — i 

( 4 ) •*,= — (*> -+- cosô,) • > 

d'où 

(5) w — r ! — r-î 

v ' CUS o -H COSÔ, 

... I H- cosô, cosô, 

( 6 ) A. = 7 ï 7- 1 • 

v ' * cosô f -Hcosô, 

Les formules (a) et (3) deviennent, par suite, 

sinôrfl 



(7) *=hh 



Xy'ï y/(cosô - cosÔ f )(cos9,-co8Ô) (cosô -h '^^.^ j 



r// 



(8) ^ = x ^ ■JiAgJngi- . 

v/cos9 -+- cosô, sin * 

Supposons maintenant que # soit assez petit pour que l'on 
puisse en négliger les puissances supérieures à la quatrième; 
on reconnaît facilement que 

cos9-cosô,= ^_ (/ — 3^ 
cosô„ + cosô, \ 4 / 

8in * = 9 ('-o> 



et Téquation (7) se réduit à 

t 



<lt = 



• 0- s) c- «hiï^) ■- 



rM»/ïë;-<>')(9'-o;) 
(9i \ 1 / e*-i-9;\ erf) 



-iO^) 



ZFV/IÔJ-Ô'JIÔ'-ÔÎ) 



»4 * =p ^(ô;- e 2 ) (©» — 0*) 
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Il vient donc, en intégrant entre les limites 0, et ('), 

( lo ) \ . t 

On se rappellera qu'il faudra prendre le signe -+- ou le signe —, 
selon qu'il s'agira du passage d'un maximum à u*n minimum 
ou d'un minimum à un maximum. Les durées t t et T du pas- 
sage d'un maximum au minimum et au maximum suivants 
s'obtiendront en supposant respectivement = 0„ = f dans 
la formule précédente, ce qui donne 

La première de ces durées est donc moitié de la seconde. 

{*) On a 

9ffe i /• <u* 



i 76» — 6J — b\ 

-.rccoa—j— j- ; 






En posant 

la dernière intégrale détient 






- i v /r H , - L ï iI ) v!L î- 



2 
arc cos 



*2-*î 



a 






1 



l84 DEUXIÈME PARTIS. — CHAPITRE IV. 

En supposant 0, — o, on retombe sur la valeur connue de T 

relative au pendule à oscillations planes. L'isochronisme des 

révolutions est donc moins satisfaisant que celui des oscilla- 

0* -4- 0* 
tions planes du pendule, puisque le terme correctif * \. ' 

est supérieur à celui -~i qui est relatif au pendule ordinaire 

dont l'écart maximum est 6 # . 

Si dans l'équation (io) on néglige les termes du second 
ordre par rapport à l'unité, on a les formules 

\ cosa/ï = — — — *— — L * 
l ô a =ô;cos , X/4-6;sin 1 X/, 

qui sont celles que l'on trouve dans les traités de Mécanique 
rationnelle. En portant cette yaleur.de 6' dans le second terme 
de la formule (io), de manière à continuer l'approximation 
adoptée, on a 

*kt = 1 1 -h -2-^-i J arc cos Q ,J 9 , ' -h — ( OJ - 9; ) sinafc. 

Nous donnons au terme en sin2A7 le signe -+-, parce que, d'a- 
près la formule précitée, ce terme doit être positif de = 0. à 

= 0„ ou pour ht < - » et négatif de = 0, à = #t etc. Il 
vient donc 

(- s s fi M--à«-'»*'*]-'- î ï#* 

d'où 

(- 5 5 a )[-**A(i-«!i*-]- î! çSr l - 

et enfin 

(7) i , 

-H^(»ï-«î)«ilnaAi. 
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Occupons-nous maintenant de la détermination de l'angle 9 
en fonction de 0. 
Les équations (8) et (9) donnent, par l'élimination de dt, 

•cos Vh cosô, sin'O ^ j r 0\+*W , ffl-S' y 






V-KW 



ou, en négligeant les termes du quatrième ordre, 



dy = 




(12) y 



3 Ôrfl 

8 



v /-(-- s -^)V(«-l^)-J' 



d'où, en intégrant de 0, à (•), 
(.3). ^arctang^yl^l^-iô.O, 



arc C0S &î Jq; 



Lorsque l'on néglige le second terme de cette équation, on 
troure 



ÔJsin'? -r ôîcos'^ 



(') Nous avons trouvé plus haut l'intégrale du second terme de cette expres- 
sion. Pour obtenir celle du premier, posons 

2 a 



(I) 0* = = — - COBII. 



L'angle u croîtra respectivement de o à ir et de ir à a«, lorsque $ décroîtra de 
fi t à 0„ et croîtra ensuite de 5, à # . On devra donc prendre, dans l'expression 



déduite de la formule précédente, le signe -+- ou le signe — , selon que $ dé- 
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8i Ton a égard à la première des formules ((3), ce terme se 
réduit à 

La seconde approximation de s'obtient évidemment en 
remplaçant dans la formule (e) cp par 

(A) f=?-|«.M''. 

ce qui donne 

(•4) «'■= 



»-.' 



^sin'o'-hôjcos 1 » 



Soit r le rayon vecteur de la courbe décrite par la projection 
horizontale de l'extrémité du pendule, et qui est très-sensible- 
ment égal à 19, on a 



.*..'' 



ô;8in 8 ^-+-ôîcos^ 

équation polaire d'une ellipse rapportée à son centre, dont 
l'angle polaire est 9', et les deux demi-axes /#„ 16 Ï ; mais 9' 
est l'angle que forme un rayon vecteur avec une droite qui 
tourne dans le sens du mouvement avec une vitesse angulaire 






croîtra ou croîtra. L'intégrale dont il s'agit devient ainsi 

y SES e... h. fi±ïî " 5 / (7 ; - m «•• = + •• 

= _-.rcU Dg -U nB - 

•i t /SEZ. 

D'autre part nom aront trouvé 



•75; ,rC ta " e 



/: 



= arc coa 



Tt y.(^fl±fi)Vî!î=w 



*:-«; 
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On voit donc, en définitive, que la courbe décrite est une 
ellipse dont le plan tourne autour de son centre dans le sens 
du mouvement pendulaire avec la vitesse angulaire 



- 3 M 

8 • ' 



vAf 



On explique ainsi un phénomène physique, dont la théorie 
admise dans les Traités de Mécanique et qui revient, en défi- 
nitive, à la considération géométrique du n°72 de la 1" Partie, 
ne peut rendre compte, parce que l'approximation n'est 
pas poussée assez loin ; de sorte que l'on arrive en vertu de 
l'équation (e) à une ellipse fixe, ce qui est contraire aux faits 
observés. 

En supposant 0=0, dans l'équation (i3), on obtient pour 
l'angle formé par deux rayons vecteurs maximum et minimum 
consécutifs 

28. Petites oscillations d'un point pesant en équilibre stable 
sur une surface fixe. — Soient 

le point le plus bas de la surface où le point matériel est 
en équilibre stable. En écartant très-peu de cette position 
le point m et lui imprimant ensuite une vitesse très-petite, 
il décrira une courbe dont la forme dépendra des conditions 
initiales du mouvement ; 

0x 9 Ojr les traces horizontales des plans principaux sur le 
plan tangent en 0, 0* étant la normale en ce point; 

p, p' les rayons de courbure correspondants, en donnant à 
chacun d'eux le signe qui convient au sens de la courbure; 

N la réaction normale de la surface. 

La surface, pour une très-petite étendue autour de 0, peut, 
comme on le sait, être représentée par l'équation 

X* Y* 

P P 
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d'où, en négligeant les termes du second ordre en x,y, -Tr'"' 

cos(N, x) = — -, 

P 

C08(N,r)=-^» 

cos(N, z) = i. 



Mais, on a 



-t-j = — Ncos(N,x) — — N -» 



p 



___Ncos(N,.r) = -N' r , 



On peut donc supposer N = g dans les deux premières de 
ces équations, ce qui donne 



d'où 



= M cosf i /£ h- N siiw * /£ j 

V p V p 

\J ? + *'*** \Jfr 



y = M'cosr 

M, N, M', N' étant des constantes dépendant de 1 état initial 

du point m. 

Supposons, par exemple, que, pour t~o y y étant nul, Ma 

dx 
vitesse soit perpendiculaire à Ox ou que -j- = o,onaN = o, 

M'=:o et 



V p 

-N'sinf *A 



En éliminant entre ces deux équations, on aura celle de la 
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projection horizontale de la courbe décrite. Si p = p' f on se 
trouve dans les conditions du pendule, et Ton a 



(a) v (£<)'='• 



équation qui représente une ellipse, ce qui est conformé à ce 
que l'on a obtenu au numéro précédent. ' 

29. Principe de la moindre action. — Proposons-nous de 
déterminer, dans le cas d'un potentiel, quelle est, parmi 
toutes les courbes qui passent par deux points A et B, soit 
dans l'espace, soit sur une surface, celle sur laquelle le mou- 
vement d'un point mobile allant de A en B, sous l'action de 
forces données, satisfait à la condition de rendre minimum 
l'intégrale fmvds, m étant la masse, e la vitesse, s le chemin 
parcouru. 

Si l'on considère la quantité de mouvement comme une 
force, on voit qu'il s'agit de rendre minimum le travail total 
de cette quantité entre les deux points A et B. 

Le problème dont il s'agit dépend essentiellement du calcul 
des variations; on peut cependant en donner une solution par 
des considérations géométriques, comme nous allons le faire 
voir. 

Remarquons, en premier lieu, qu'un arc quelconque mm' 
de la courbe cherchée doit satisfaire à la condition ci-dessus; 
car, s'il en était autrement, on pourrait remplacer mm' par 
l'arc mnm! satisfaisant à cette condition, et l'intégrale fvds 
serait moindre pour la courbe Amnm'B que pour la première, 
ce qui serait contraire à ce que nous avons supposé. 

i° Le point peut décrire une courbe quelconque dans l'es- 
pace. — Soient [fig. 35) 

F la résultante des forces extérieures qui agissent sur le 

mobile; 
mn f niri deux éléments consécutifs de la courbe; 
KH, K'H' les surfaces de niveau passant par m, n; 
v, v' = v -\- dv les vitesses suivant mn, nm! . 

On voit d'abord que mnm! est compris dans le plan normal, à 



190 DEUXIÈME PABTIE. — CHAPITRE IT. 

la surface K'H' passant par la droite mm'; car, pour un point n, 
situé dans le plan tangent, dont la projection sur le plan nor- 

Fig. 35. 



mal est n, on a évidemment 

Soient 

n' un point, infiniment voisin de n, de l'intersection de la 

surface K' H' avec le plan normal ; 
q, q' les projections de n 9 n! sur m'ri , mn; 
i, V les angles formés par mn y nm! avec la normale en n. 

On a, pour exprimer que v.mn -+- v\nm' est un minimum. 



ou 
or 



r.//i/i'-h v'.n'm'— v.mn — «>'./?/«'= o 



ç.nq'= v'.n'q; 



v.nq ' ss nn' sin 1 , v.n'q = nn' sin /', 



par suite 



psin/ = p'sini', 



ce qui exprime que la vitesse estimée dans le plan tangent 
reste la même dans deux éléments successifs du temps, ou 
que l'accélération du mobile due à la résultante R de F et de 
la réaction N de la courbe est normale à la surface de niveau 
correspondante. En vertu du principe des forces vives, le tra- 
vail de R doit être égal à celui de F, et l'on a ainsi Rd<r = Fifo, 
d<r étant la portion de la normale à la surface de niveau dé- 
terminée par une surface de niveau infiniment voisine; d'où 
R = F, N = o. 
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Donc l'intégrale fmvds est un minimum lorsque le mobile 
partant de A pour arriver à B se meut librement sous l'action 
des forces qui le sollicitent. 

2° Le point mobile est assujetti à rester sur une surface. — 
Le raisonnement que l'on vient de faire s'applique encore ici, 
en supposant que KH, K'H' soient les projections, sur le plan 
langent à la surface fixe, des intersections de cette surface avec 
les surfaces dé niveau. La composante de l'accélération du 
mobile dans le plan tangent est donc normale à la courbe K'H'. 
D'où il suit que, entre deux points donnés A, B de la surface 
fixe, l'intégrale fmvds a une plus petite valeur, quand le mo- 
bile se meut librement sur cette surface sous l'action des 
forces extérieures auxquelles il est soumis, que lorsqu'on 
l'assujettit à parcourir toute autre courbe tracée sur la surface. 
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CHAPITRE V. 

PRINCIPES GÉNÉRAUX DE LÀ MÉCANIQUE. 



§ I. — Des systèmes matériels. 

30. Considérations générales sur les systèmes matériels et 
la constitution des corps. — Un corps est un assemblage de 
molécules, ou points matériels, maintenues à distance par des 
forces qui, émanant de chacune d'elles, agissent sur les 
autres. 

D'après le principe de l'égalité entre l'action et la réaction, 
ces forces dirigées suivant la droite qui joint leurs points d'ap- 
plication sont, deux à deux, égales et de sens contraire. 

On comprend ainsi pourquoi il n'existe pas dans la nature 
de corps mathématiquement solides ou invariables de forme, 
pourquoi les corps sont plus ou moins flexibles, extensibles 
ou compressibles sous l'action de forces extérieures; mais 
comme les corps solides n'éprouvent en général que des chan- 
gements de forme insensibles, on peut d'abord, comme pre- 
mière approximation, les considérer comme des systèmes 
invariables. 

Nous avons déjà vu que les corps célestes s'attirent propor- 
tionnellement à leurs masses et en raison inverse du carré de 
la distance, en négligeant toutefois leurs dimensions par rap- 
port à cette distance ; on a été conduit à étendre cette pro- 
priété aux derniers éléments de la matière, et c'est ainsi que 
l'on considère la pesanteur comme la résultante des attractions 
exercées par toutes les molécules de la Terre sur chaque mo- 
lécule des corps placés à sa surface. 

Ces attractions, qui se manifestent même à de grandes dis- 
tances, lorsque les corps ont des masses considérables, sont 
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complètement négligeables par rapport aux autres actions 
mutuelles appelées actions moléculaires, dont l'intensité est 
très-considérable à des distances extrêmement faibles, et dé- 
croît très-rapidement lorsque la distance augment e. 

Pour expliquer les différents états des corps, on admet que 
les molécules des corps sont soumises également à des répul- 
sions mutuel les dues au calorique, qui décroissent aussi quand 
la dislance augmente, quoique cette hypothèse ne soit plus 
d'accord avec les idées qui prévalent maintenant sur la nature 
de la chaleur, comme nous le verrons en Thermodynamique; 
mais on peut la conserver en considérant, si l'on veut, les ré- 
pulsions dont il s'agit comme des forces Actives capables de 
produire les effets observés. 

11 nous suffit maintenant d'avoir égard à la résultante des 
actions attractives et répulsives exercées sur une molécule 
par chacune des autres. Si l'on appelle m, m 1 les masses de 
deux molécules, rieur distance, on est conduit, par un raison- 
nement semblable à celui du n° 8, à représenter par mm'f(r) 
l'action mutuelle totale de ces deux molécules, f(r) étant une 
certaine fonction de la dislance indépendante des masses et 
qui nous est inconnue. Dans les solides, l'action totale d'une 
molécule sur une autre est attractive, et c'est ce qui donne 
lieu à la cohésion et à l'élasticité; mais dès que Ton a fait 
éprouver à ces corps des extensions ou compressions même 
irès-faibles par rapport à leurs dimensions propres, ou que Ton 
a écarté ou rapproché les molécules constituantes de quantités 
extrêmement petites par rapport à leurs intervalles, ces forces 
attractives n'étant plus suffisantes pour neutraliser l'action des 
forces extérieures, la rupture se produit. 

On conçoit que l'on puisse assigner une imite r, à la dis- 
tance au delà de laquelle un point matériel d'un corps n'exerce 
plus d'action appréciable sur un autre point m' de ce corps; de 
sorte que les actions mutuelles exercées par les molécules 
du corps sur m se réduisent à celles qui sont comprises dans 
la sphère de rayon r, et de centre m, qui a reçu le nom dç 
sphère d'activité. Relativement à m, on peut faire abstraction 
de toute la parlie du corps extérieure à la sphère d'activité. 

Dans les liquides, les actions moléculaires mutuelles résul- 

i3 
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tantes sont à peu près nulles, quoique attractives; dans les 
gaz, elles sont répulsives. 

31. Masse d'un système matériel. — La masse d'un système 
matériel est la somme des masses des points qui le con- 
stituent. 

Soit V le volume d'un corps dont la masse est M; ce corps 
est homogène si, en chacun de ses points, la masse comprise 
sous l'unité de volume est constante; cette masse, représentée 

par le rapport — = D, est ce que l'on appelle la densité du 

corps. Si donc on connaît la densité d'un corps, on en aura 
la masse en multipliant le volume par cette densité. 

32. Hypothèse sur la continuité des corps. — Nous n'ap- 
précions que des corps dont les dimensions sont tellement 
grandes, par rapport aux distances intermoléculaires, que l'on 
peut supposer leurs volumes divisés en parties assez petites 
pour que, tout en renfermant un grand nombre de molécules, 
on puisse les regarder comme des éléments de volume, ce 
qui revient à considérer, d'une manière abstraite, la matière 
comme continue. 

Un corps est hétérogène lorsque la densité varie d'un élé- 
ment de volume à un autre. 

33. De la pression dans les systèmes matériels. — Concevons 
un plan indéfini PP, , que divise en deux parties (A) et (À') un 
système de points matériels, et dans ce plan un élément su- 
perficiel &>; soient m, m' deux points matériels appartenant 
respectivement à (A) et (A'), choisis de telle manière que la 
droite mm* traverse w. La masse m sera soumise, comme 
nous l'avons vu, de la part de la masse m', à l'action d'une 
certaine force attractive ou répulsive dirigée suivant mm'; 
toutes les forces moléculaires pareilles provenant de (A'), tra- 
versant (>) et supposées transportées parallèlement à elles- 
mêmes en un point de cet élément, auront une certaine 
résultante que l'on pourra représenter par pw, et qui est ce 
que l'on nomme la pression élémentaire exercée par (A 1 ) sur 
l'élément o>; la quantité p ou la pression sur a> rapportée à 
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Vanité de surface est ce que Ton appelle tout simplement 
la pression au point du plan PP,. La pression p peut se 
décomposer en deur autres forces, dont l'une p m est dirigée, 
suivant la normale ON, au plan PP., et l'autre p t , dite tangen- 
tielle, est comprise dans ce plan. 

On voit de suite que la pression élémentaire po> n'est 
autre chose que l'effort extérieur que l'on devrait exercer 
sur o>, sans changer les conditions de (A), si Ton venait à 
supprimer la portion de (A') qui agit moléculairement & tra- 
vers cet élément; il est clair d'ailleurs, par suite de l'égalité 
deur à deux et de sens contraire des actions mutuelles des 
molécules telles que m, m', que la pression exercée par (A) 
sur (A') en O est égale à p et de sens contraire. 

Si les molécules de (A) et (À') sont symétriquement grou- 
pées autour de la direction de ON, on dit que le système ma- 
tériel est isotrope par rapport à cette droite; il est clair que 
dans ce cas p t = o ou que la pression est normale à PP,. 

Si» quelle que soit l'orientation de ON, on observe la même 
symétrie, le corps est isotrope autour du point O, et la pres- 
sion est constante, quelle que soit l'orientation de l'élé- 
ment 6), et de plus normale à cet élément. 

34. Corps solides. — Dans un corps solide à l'état naturel , 
qu'il soit isotrope ou non, homogène ou non homogène, et qui 
n'est soumis à aucune force extérieure, la pression sur tout élé- 
ment plan passant par un point quelconque de ce corps est 
nécessairement nulle. Sous l'action de forces extérieures, il 
se développe, en chaque point de la masse, des pressions nor- 
males et tangentielles, variables avec l'orientation de l'élément 
superficiel &> passant par ce point, et également variables d'un 
point à un autre pour une même orientation. 

Ces pressions, lorsque l'intensité des forces extérieures 
n'atteint pas la limite au delà de laquelle la constitution d'un 
corps serait altérée, ne sont que des résultantes élastiques 
dont nous n'avons pas à nous occuper quant à présent. Nous 
ferons toutefois remarquer qu'il peut arriver que p* ne soit 
pas dirigée suivant la portion de la normale comprise dans (A), 
ou que la pression normale devienne négative, ou encore 

i3. 
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qu'elle devienne une traction; c'est ce qui a lieu notamment 
lorsqu'on soumet un fil métallique, fixé par une extrémité, a 
l'action d'un poids adapté à l'autre extrémité. 

Si deux corps solides (A) et (A') soumis à des forces exté- 
rieures sont en contact, et si Ton considère l'un de leurs 
points de contact a, la surface de contact autour de ce point 
doit avoir une certaine étendue, quoique ayant des dimen- 
sions très-petites, par suite de la compressibilité de la ma- 
tière ; cette surface peut, sans erreur appréciable, être consi- 
dérée comme se confondant avec le plan tangent commun 
aux deux surfaces supposées indéformables. 

Si nous désignons par P la résultante des pressions élémen- 
taires pu exercées par (A) sur (A') ou, si l'on veut, l'action du 
' premier de ces corps sur le second, cette force se décompose en 
deux, l'une P» dirigée suivant la normale commune, l'autre P< 
comprise dans le plan tangent*. La composante tangentielle 
détermine ce que l'on appelle le frottement, lorsqu'il y a glis- 
sement ou tendance au glissement de (A') sur (A) ('). 



( l ) On peut se rendre compte de la manière suivante de la déformation 
éprouvée par deux corps homogènes en contact, qui ne tendent pas à glisser l'un 
sur l'autre, en considérant le cas de deux sphères 0, 0' (ftg* 36) de même na- 
ture, de rayon R, R', le premier étant supposé plus petit que le second ; soit J 



Fig. 36. 




le centre du petit cercle ab. Le contact aura lieu suivant une petite calotte 
sphérique a\b t qui opposera sa convexité au point 0'; la pression sur un 
élément de la base </w de cette calotte, exercée par la sphère O', peut être 
considérée comme étant proportionnelle à la différence des ordonnées de la 
calotte sphérique aKb, de rayon R, et de alb, c'est-à-dire à la portion h de la 
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Nous verrons plus tard que, dans un grand nombre de cas, 
on peut, comme première approximation, négliger P, de- 
vant P., et c'est ce que l'on suppose en Mécanique ration- 
nelle. Nous supposerons donc, jusqu'à nouvel ordre, que 
l'action mutuelle de (A) et (A') est dirigée suivant la normale 
commune en ce point. 

Une surface fixe sur laquelle un point matériel est assujetti 
à se mouvoir ne pouvant être que la surface d'un corps solide, 
on comprend pourquoi nous avons supposé à priori que la 
réaction d'une pareille surface sur le point mobile lui est nor- 



paralléle à OO' limitée par ces deux surfaces. Noua la représenterons par /ihdu, 
p. étant une constante. La somme de toutes les pressions semblables, qui sont 
toutes sensiblement parallèles, ou la pression totale exercée par la sphère O' 
sur la sphère O, sera, par suite, 

P =. fifhdu = fi vol.aKM = p { vol. aK£ — vol. a lb). 

Or les volumes aKb, a\b sont évidemment proportionnels à iraJ xJK, 

îtaJ xU; de sorte qu'en appelant X une autre constante on peut écrire 
tout simplemeut 

P = ^ a (JK- U). 
Or 

^J 2 = JK(aR-JK)=aRJK, 

en négligeant la très-petite longueur JK devant aR; p étant le rayon de a\b 9 

on a de même 

— 2 

ai =2 pU 

et 

* 



'-^(i-a 



On trouverait de la même manière, pour la pression exercée par la sphère 
•ur la sphère O', 



d'où 






ce qui exprime que la courbure de la surface de contact est la demi-différence 
des courbures des deux sphères. Si R = R', on a p = oo , comme cela devait 
être. 
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maie. Une ligne fixe est en général l'intersection des surfaces 
de deux corps solides, et sa réaction, sur un point assujetti à 
la parcourir, lui est normale, puisqu'elle est la résultante des 
réactions des deux surfaces. 

35. Des liquides. — Les liquides, comme nous l'avons déjà 
fait remarquer, sont des assemblages de molécules douées 
d'une plus ou moins grande mobilité et qui se déplacent sous 
l'action de faibles efforts. Les liquides se divisent en deux 
classes : i° ceux qui ne peuvent subsister sans être soumis à 
une pression exercée par des corps étrangers sur la surface 
qui les limite, exemples : l'eau, l'éther, etc.; 2°ceux qui peu- 
vent au contraire exister dans le vide : telles sont les huiles 
fixes ; ces derniers sont généralement visqueux, tandis que les 
premiers sont très-fluides. 

La compressibilité est extrêmement faible dans les liquides, 
c'est-à-dire que pour produire des diminutions relativement 
petites des intervalles intermoléculaires il faut développer des 
pressions énormes. Mais comme, en définitive, la densité en 
chaque point de la masse n'éprouve, dans les phénomènes or- 
dinaires, que des variations insensibles, on peut la considérer 
comme constante 1 ; d'où celte dénomination, trop absolue, de 
fluides incompressibles donnée aux liquides. 

Si, dans certaines conditions d'équilibre, un liquide est iso- 
trope, l'isoiropie ne doit pas cesser d'avoir lieu lorsque, en 
faisant intervenir d'autres forces, il s'établit un nouvel état 
d'immobilité de ses molécules. De sorte que, dans un li- 
quide, la pression est normale à l'élément plan correspondant, 
et est la même pour tous les éléments passant par le même 
point. C'est ce qui constitue le principe de l f égalité de pression 
dans tous les sens dû à Pascal. Mais, à l'étal de mouvement, 
la symétrie des molécules autour d'un même point n'existant 
plus, il se développe des composantes tangentielles donnant 
lieu à tes frottements. C'est à des composantes de même na- 
ture, développées lorsqu'on cherche à produire un dérange- 
ment dans le système moléculaire, qu'est due ce que l'on ap- 
pelle la viscosité, à peu près nulle dans certains liquides, mais 
qui est loin d'être négligeable dans d'autres. 
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36. Des gaz* — Les gaz permanents sont soumis à la loi de 
Nariotte, c'est-à-dire que, lorsque la température est con- 
stante, la pression varie en raison inverse -du volume. Pour 
la température, ils suivent la loi de Gay-Lussac. 

A l'état de repos, les gaz sont isotropes et le principe de 
Pascal leur est applicable. Quand ils sont en mouvement, il se 
produit dans leur masse des composantes tangeniielles comme 
dans les liquides. 

37. Des états intermédiaires.— Lorsqu'on soumet un corps 
solide à une température suffisamment élevée, ou il devient 
immédiatement liquide sans transition, ainsi que cela a lieu 
pour la glace, ou il n'arrive à cet état qu'en passant graduelle- 
ment par tous les intermédiaires entre les états solide et li- 
quide, ce qui a lieu généralement pour les métaux. Tous ces 
intermédiaires constituent ce que 1 l'on appelle Y état pâteux. 
D'abord la matière n'est pas suffisamment fluide pour qu'une 
impression produite sur sa surface par un corps étranger dis- 
paraisse complètement quand le contact avec ce corps vient 
à cesser; mais, aune température suffisammentélevée, on ob- 
tient un liquide visqueux qui jouit des propriétés énoncées 
plus haut. 

Les vapeurs n'obéissent aux lois des gaz permanents que 
lorsque, sous la même pression, elles sont portées à une tem- 
pérature supérieure à celle qui correspond au point de satu- 
ration. On peut expliquer ce fait en considérant la vapeur sa- 
turée comme formée par un gaz permanent contenant dans sa 
masse un système cloisonné semblable à celui que l'on ob- 
tient en soufflant au moyen d'un chalumeau dans de l'eau de 
savon ou une dissolution de glycérine. A mesure que l'on 
élève la température, la pression restant constante, l'eau des 
cloisons se vaporise et finit par disparaître. 

A l'état d'équilibre de température, l'isotropie doit être ad- 
mise pour les corps pâteux et les vapeurs provenant de corps 
homogènes, comme pour les liquides et les gaz. 

38. Théorèmes de M. Bertrand.— Les systèmes matériels en 
mouvement, quelle que soit leur nature, jouissent de deux pro- 
priétés curieuses que nous croyoqs devoir faire connaître ici. 
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i° Dans un système moléculaire en mouvement, il existe à 
chaque instant et en chaque point de la masse un ou trois élé- 
ments plans dont les molécules se transportent dans un temps 
infiniment petit dans un plan parallèle à cet élément. 

En admettant qu'un pareil élément w existe au point A, 
rapporté à trois axes rectangulaires Ox, Oj, Oz, soient 

x, y, z ses coordonnées ; 

a, (3, y les angles que ftirme sa normale N avec ces axes; 

U la composante de la vitesse V suivant cette droite, qui, par 

hypothèse, est la même pour tous les points de w; 
u, o, w les projections de V sur Ox, 0/, Os. 

Nous aurons 

U = n cos y. •+- «>cos 6 -4- w cos*/. 

Si les coordonnées x 4- g, .p-f-y», *-+-ç se rapportent à un 
point quelconque de m, on a, pour exprimer que N est perpen- 
diculaire à cet élément, 

ÏCOSa -h viCOSp -+- ÇCOS7 = O, 

et comme la vitesse U a la même valeur pour le point et A, il 
faut, en négligeant les secondes puissances de Ç, r,, Ç, que 

dU z d\J d\J y 

d'où, pour les équations du problème, .entre les incon- 
nues oc, S, y, 

d\J dU d\J 



ou 



(1) 



dx 


.. 4r _ 


dz 




cos * 


COSJi 


co»v 




du r dv 
dx r dx 


dw 




cos a 






du r dv 
dy r dy 


4- cos 7 


dw 




COSp 






du 
cosa-7- •+■ 
dz 


u (l » 

™*dz 


-HC087 


dw 

Hz 



= s, 

• cos 7 
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S désignant une inconnue auxiliaire. Pour que ces trois équa- 
lions soient compatibles, il faut que 

(£-)£-)(£-») 

. v 1 (du \ dv div tdv ^\ div du 

(2) \ ~\7&~*)Jzdï~\dï~*)dï7rz 



(div ^dudv ... .... ... .... _ 
dz ) dy dx 



du dv div du dv dw 
dx dy dz dx dz dx dy 



Cette équation en S étant du troisième degré aura une ou 
trois racines réelles à chacune desquelles correspondra une 
solution du problème. 

Supposons maintenant que l'on prenne le plan xOy paral- 
lèle à la direction de l'élément que détermine la racine ou 
Tune des racines réelles de l'équation (2). Les équations (1) 
devant être vérifiées par y = o, « = (3 = 90 , il faut que 

div dw 

dx dy 

l'équation (2) est alors satisfaite par 

dw 
*=Tz" 

valeur qui correspond au plan xOy, et ses deux autres ra- 
cines sont 



__ 1 /du dv\ ^ j\ (du dv\ 2 du 

w ïVS*^/^ y ï\dx-~dj) -*~ay 



dx 



et seront toujours réelles lorsque -r- et -r- seront de même 

signe. 

Si les trois éléments qui satisfont à la question sont rec- 
tangulaires, on peut prendre les plans coordonnés parallèles 
à leurs directions, et, comme les équations (1) doivent être 
vérifiées par a = 90 , (3 = 90 , y = o, il faut que les dérivées 
partielles de chaque composante de la vitesse par rapport à 
l'une et l'autre des deux autres coordonnées soient nulles, de 
sorte que udœ + vdy -4- wdz est une différentielle exacte des 
coordonnées. 
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2° Du mouvement estimé dans le plan de l'élément* 
Supposons que l'on fasse coïncider le plan *0/avec celui 
de a). 
Soient 

m la molécule qui se trouve au point A, dont les coordonnées 

sont x, y; 
x ■+" £• T ~t~ fl celles d'une autre molécule m' qui traverse en 

même temps l'élément «a; 

6 l'inclinaison delà droite mm' sur Ox, définie partangO = y 

Au bout du temps dt les coordonnées de m, m' sont de* 
venues 

x-hudt, y + vdt; 
K ( du „ du \ . ( d» „ dt* \ . 

et tango, 

rfx^rtVV , ,T (dv du du^ A .1 de. 

r ( du f du / ia ^rfe- l fe-» IMg rj + ^ 

Donc 

</bmg9 i rf9 



r// cos 

et 



>• di = U- " s) Ung " ç lang + ^ 



(4) -— = cos'O-r -hsmôcosô ( -5 -r-) — -r-8in*e. 

dt dx \dy djcj dy 

Posant 



il vient 



de i 

^^—^ï, X = Rcos6, Y=Rsinô, 



tf.r \dy dx) dy 



équation qui représente une ellipse ou deux hyperboles, 
dont X et Y sont les coordonnées et R le rayon yecteur. 
Dans le premier cas, toutes les droites issues du centre de 
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l'ellipse tournent dans le même sens; dans le second, les vi- 
tesses angulaires sont nulles pour les asymptotes» et de 
sens contraires pour les molécules situées dans deux angles 
adjacents formés par ces droites; mais alors les racines de l'é- 
quation (3) sont réelles; de sorte qu'il existe un parallélépi- 
pède élémentaire, dont les faces pour un déplacement infi- 
niment petit restent parallèles à elles-mêmes. 

39. Du centre de masse ou de gravité. — Soient 

*, y, *• x'>J J > *',... les coordonnées parallèles à trois axes 
rectangulaires Ox, Ojr 9 Oz des points matériels /n, m',... 
d'un système dont la masse totale est 

M = m -+- /w'h- . . . = 2ni ; 

*i, ?%% *« les coordonnées d'un point G déterminées par les 
équations 

Mr, = mjr + m 1 / -+-...= z/wr, 

M z x = mz + w'z'-r...= 2 mz. 

Supposons que l'on veuille rapporter G, m, m 1 ,... à trois 
axes parallèles aux premiers, et soit a l'abscisse de la nouvelle 
origine, on a identiquement 

M/7 = am -h am' -+- . . . , 

et, par suite, 

M (x, — n) = /» (,r — «)-+- m'(x' — a) =?...= 1m (x — a), 

d'où il suit que, pour les nouveaux axes, le point G jouit en- 
core de la propriété exprimée par les équations (i) qui ont 
servi à le déterminer. 

Il en est encore de même quelle que soit l'orientation des 
aies autour du point 0; car concevons que ce point soit sol- 
licité par des forces m.Ôm, m'.Om',..., dirigées de vers 
m, m'..., La projection de leur résultante R sur Ox, par 
exemple, étant 2mx ou Mx„ il s'ensuit que G est situé sur la 
direction de R à une distance de l'origine donnée par 



r «=r 
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Ainsi donc, quel que soit le choix des axes coordonnés, les 
équations (i) définissent un point unique auquel on a donné 
le nom de centre de masse ou de gravité. On verra plus loin 
d'où vient cette dernière dénomination. 

Les produits tels que m x, m'x' t ... sont ce que l'on appelle 
les moments des masses m, m',... par rapport au plan des mo- 
ments zOjr; Mjt, est aussi le moment, par rapport au même 
plan, du centre de gravité du système où l'on supposerait toute 
la masse concentrée. 

Si les masses m, m',. ..sont toutes situées dans un même plan 
ou sur une même droite, leur centre de gravité est situé dans 
ce plan ou sur cette droite. Cela résulte immédiatement des 
équations ( i ), en supposant que Ton fasse coïncider xOy ou 0* 
avec le plan ou la droite. 

Les mêmes équations montrent aussi que : pour les sys- 
tèmes semblables et semblableme.nl situés ^ les centres de gra- 
vité sont des points homologues. 

40. Centre de gravité de deux systèmes dont on connaît les 
centres de gravité respectifs. — Construire le centre de gravité 
d'un système. — Supposons que l'on connaisse les centres de 
gravité G,, G, de deux systèmes matériels de masses M t =2m„ 
M, = 2 m,, et que l'on veuille déterminer le centre de gra- 
vité G de la masse totale M — M, -h M,. Pour simplifier, nous 
ferons coïncider G, avec l'origine et G, G, avec Ox; la pre- 
mière des équations (i) donne immédiatement 

M.GG, = M,.G,G,, 

d'où, en remplaçant M par sa valeur, 

Bf l .GG l =M,.GG,; 

c'est-à-dire que le centre de gravité G divise la distance des 
points G t , G, en raison inverse des masses où elles peuvent 
être censées concentrées. 

Pour construire lecentrede gravitédu système m, m', m*,..., 
on peut donc s'y prendre ainsi qu'il suit : on divisera la dis- 
tance mm', au point a, en deux segments ma, am' proportion- 
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nels à m' et m; a sera le centre de gravité dem + m'; on divi- 
sera de même am" en deux segments ab, bm" proportionnels 
à m" et m -h m'; b sera le centre de gravité de m-+-m'-f- m w , et 
ainsi de suite jusqu'au moment où Ton sera arrivé au centre 
de gravité de tout le sysième. 

Ce mode de composition ne diffère en rien de celui des ro- 
tations de même sens autour d'axes parallèles (36, 1" Partie). 

ki . Propriétés mécaniques du centre de gravité. — Par la 
différent iation, la première des équations (i) donne les sui- 
vantes : 

, . \ dt dt 

qui expriment que, en projection sur un axe, la somme des 
quantités de mouvement ou des forces d'inertie des différents 
éléments du système matériel est égale à la quantité de mou- 
vement ou à la force d'inertie du centre de gravité où toute la 
masse serait concentrée, ce qui signifie en d'autres termes 
que : 

i° Si l'on transporte parallèlement à elles-mêmes au centre 
de gravité les quantités de mouvement ou les forces d'inertie 
du système, leur résultante est la quantité de mouvement ou 
la force d'inertie du centre de gravité où toute la masse 
serait concentrée. 

La première des équations (2), mise sous la forme 

(3) ïm^x-xj = 0, 

exprime que, en projection sur un axe, la somme des quantités 
de mouvement de m, m',..., dues à leurs vitesses relatives par 
rapport au centre de gravité, est constamment nulle; ou en- 
core que : 

a° Les quantités de mouvement des éléments du système, 
dues à leurs vitesses relatives par rapport au centre de gravité, 
considérées comme les forces transportées parallèlement à 
elles-mêmes à ce centre, s'y font équilibre. 
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Soient 

z M z' ê ,:. les distances respectives à un plan horizontal des 
masses m, m',..., supposées soumises uniquement à l'ac- 
tion de la pesanteur au bout du temps /; 

2, z',... ce que deviennent les distances à une autre époque. 

Entre les deux époques les travaux développés par la pe- 
santeur sur m, m',... seront 

et leur somme ou le travail total développé sur toute la masse 
par la pesanteur, 

(z,) 9 , z x étant les coordonnées du centre de gravité de M aux 
deux instants précités. Le produit M g- est, pour un motif 
que nous ferons connaître ultérieurement, ce que Ton appelle 
le poids total du système. Donc : 

3° Le travail développé par la pesanteur sur un système ma- 
tériel est le même que si toute sa masse s'était concentrée en 
son centre de gravité. 

Supposons que, à un instant quelconque, M se compose de 
deux parties M, et M 3 ; que, à un autre instant, M puisse être 
considéré comme se composant dedeux autres parties M',, M', 
respectivement équivalentes aux précédentes, mais de ma- 
nière que les centres de gravité de M t et M r , coïncident. On 
reconnaît sans peine, en prenant les moments par rapport à 
un plan horizontal, que, dans l'intervalle considéré, le tra- 
vail dû à la pesanteur agissant sur M est le même que si M 3 
était venu se transporter en M', . 

4° La somme des forces vives d'un système matériel est égale 
à la force vive du centre de gravité où toute la masse serait 
concentrée, augmentée de la somme des forces vives dues au 
mouvement relatif du système par rapport à ce centre. (Théo- 
rème attribué à Kœnig.) 

Soient x', y, z' les coordonnées de la masse m par rap- 
port à trois axes mobiles Gx', G/ y G*' passant par le centre 
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de gravité, et qui restent constamment parallèles aux trois 
axes fixes. On a 

di ' dt* dt' dt dt ~*~ dt' dt" Tt^"dt' y 
d'où, pour la force vive du système, 

Soient 

V la vitesse du point m; 

W la vitesse relative par rapport au centre de gravité; 

V, la vitesse de ce centre. 

dx' 
En remarquant que 2 mx f = o, d'où 2m -7— = 0,..., l'équa^ 

tion ci-dessus devient 

2/wV 2 =MV;+2mW , ) 
résultat conforme à l'énoncé. 

42. Moments d'inertie. — La somme des produits des 
masses des molécules, qui constituent un système matériel, 
par les carrés de leurs distances respectives à un axe, est ce 
que l'on appelle le moment d y inertie du système par rapport 
à l'axe. 

Les moments d'inertie jouant un rôle très-important en 
Mécanique, nous allons dès à présent en étudier les princi- 
pales propriétés. 

43. Relations entre les moments d'inertie par rapport à 
deux axes parallèles. — Soient (yîg. 37) 

0*, Q'z' deux axes parallèles; 

00' x la perpendiculaire abaissée d'un point de Os 

sur 0* *'; 
0/ la perpendiculaire en au plan des deux axes; 



1 
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n la projection d'un point m du système matériel sur le 

plan yOx\ 
np la perpendiculaire abaissée de n sur Ox; 
nO = r, n0' = r' les distances de n ou m à Qz, O'z'; 
a — OO f ,Op = x; 

M — 2m la masse totale du système; 
x Xf x les coordonnées, parallèles à Ox, du centre de gravité 

de cette masse et du point m. 

Fig. 3 7 . 




Le triangle O/iO' donne 

En multipliant cette égalité par la masse m et faisant la 
somme des équations analogues à celle qui est ainsi obtenue, 
pour tous les points du système, on trouve 

Z/wr' 3 = 2mr 2 -f- Mû*— lalmx = 2^+ Mû'— a Max,. 

De sorte que, si l'on connatt le moment d'inertie 2 mr* autour 
d'un axe Os, on pourra facilement calculer le moment d'inertie 
par rapport à un axe quelconque O'z' parallèle au précédent. 
Si 0-2 passe par le centre de gravité du système, on a ar, = o; 
par suite 

Ainsi donc : le moment d'inertie d'un système matériel 
par rapport à un axe est égal au moment d'inertie relatif à 
un axe parallèle au premier, passant par le centre de gra- 
vité, augmenté du produit de la masse totale par le carré de 
la distance des deux axes. 

Il suit de là que le plus petit des moments d'inertie par 
rapport aux axes parallèles à une direction déterminée corres- 
pond à celui de ces axes qui passe par le centre de gravité. 
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Soient 

I, I', V les moments d'inertie du système par rapport aux 
axes Oz, OV, Q"z" parallèles à une même direction, dont 
le premier est censé passer par le centre de gravité ; 

af 9 <f les distances respectives de Oz à 0'*' et 0"z". 

On a 

I' .■= I -+- M«", 

r==I-+-M* n ; 
d'où 

formule qui permet d'obtenir directement l'un des moments 
d'inertie 1' et V, connaissant l'autre. 

44. Relations entre les moments d'inertie autour d'axes 
passant par un même point. — On voit, d'après ce qui pré- 
cède, que le problème relatif à la recherche des moments 
d'inertie se ramène à déterminer le moment d'inertie d'un 
corps par rapport à un axe quelconque OU {fig. 38), passant 




par un point fixe 0, en fonction des angles a, (3, y qu'il forme 
avec trois axes fixes rectangulaires Ox, Oy, Oz passant par le 
même point et d'autres éléments, dépendant de la forme et 
de la nature du corps, dont le calcul fera seul connaître les 
expressions. 

Soient x> jr, z les coordonnées d'une molécule m du corps, 
et mP — r sa distance à l'axe OU; on a' 

r=zOm — OP = x'-h^-hs*— (xcosaH-jcosP -h zcosy) 1 

= x'sin'a -+- j^sin'P -i- z*sin a 7 — 2C03a cosfijy 
— acosacoByxz — acosp cosy^x. 

•4 
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En multipliant par la masse m et ajoutant membre à membre 
les équations semblables établies pour tous les points du sys- 
tème, on trouve pour le moment cherché 

I2/wr* = sin*a2/w.r , ~h sin , p2/wj J -h $\n*y2mz*— acos«cos(J2/«.n 
— 2 cos a cos 7 2 mxz — 2 cos p cos 72/71/2. 

Posons 

A- 2/w (/'-+- z'), 

B - 2/w(j: a -i- z*) % 

c^2flt(« , 4- t r , ) > 

D = 1mxj\ E = 2/WJT3, F = Imj-z. 

Les trois premières de ces quantités, que l'on peut sup- 
poser connues de même que les trois autres*, sont les mo- 
ments d'inertie du corps par rapport à Ox, 0/, Oz. 

On reconnaît facilement que 

b -f- r - a 

2mx 7 ~ , 

2 

A + C-B 

2 

A + B-C 
2/wz J = , 

2 

et en remarquant, par exemple, que 

sin'p -+- sin*7 — sin'a = 2 cos' a, 

l'équation (i) devient 

J 2 mr* = A cos* « ■+- B cos* p -+- C C09* 7 — a D cos a cos p 
I — aE cos« C037 — îFcosp C0S7. 

Portons sur la direction OU, à partir du point 0, une lon- 
gueur 

Y v/2//,r* 

et soient 

Ç = pcos«, >î = pcosp, Ç = pC0S7 

les coordonnées du point K; la formule (2) donne, en y intro- 
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duisant ces coordonnées en remplacement des cosinus des 
angles, 

(3) AÇ'-+-Bi ï -HCÇ a -aDS«-aEK-aF»ïÇ = i, 

équation qui représente un ellipsoïde rapporté à son centre, 
et qui a reçu le nom $ ellipsoïde central. 

En supposant que Ton fasse coïncider les axes coordonnés 
avec les diamètres principaux de l'ellipsoïde, il vient 

(4) ÀÇ*-+-Biî a -4-C?=i. 

Il existe donc pour chacun des points du système matériel 
trois directions rectangulaires pour lesquelles les sommes des 
produits des masses des molécules, par leurs coordonnées 
prises deux à deux, sont nulles. 

Ces trois axes, qui sont ceux de l'ellipsoïde .central, ont reçu 
le nom d'axes principaux d'inertie; les moments d'inertie 
correspondants sont les moments principaux d'inertie du 
corps. 

Pour que Oz soit un axe d'inertie principal, sans qu'il en 
soit de même de Ox et 0/, il faut que l'équation (3) ne ren- 
ferme, parmi les doubles produits, que le terme en r?Ç, ou 
que 

c'est-à-dire que les sommes des produits de la masse de cha- 
cun des points matériels par sa coordonnée correspondant à 
l'axe considéré et par chacune des deux autres soient nulles. 
Considérons une tranche du système ayant dz pour épais- 
seur, perpendiculaire à Qz, de masse m', et soient x\, y\ les' 
coordonnées de son centre de gravité parallèles kOx, Ojr; 
.nous aurons pour cette tranche 

Inixz = zlmx = zm'j? x , 
Imjrz = zlmjr = zm'y n 

et pour tout le corps 

• Imxz = 2m'zj.\ , 

Imj'z = Im'zy^ 

On voit ainsi que le calcul de ces deux quantités est ramené à 

14. 
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celui de la courbe matérielle formée par les centres de gravité 
des tranches où les masses correspondantes seraient concen- 
trées. 

Si l'on connaît les axes et les moments principaux d'inertie 
pour le point 0, le moment d'inertie par rapport à un axe de 
direction quelconque passant par la même origine sera, d'a- 
près l'équation ,2), 

( 5 ) 2/wr* = A cos'a -+- B cos'f -h C cos*7. 

Supposons A > B > C, nous aurons 

j Imr 1 = A — (A - B) cos'p - (A - C) cos'v 
* 6) { -=C-+-(A-C)cos 3 a-+.(B-C)cos , p, 

ce qui montre que ce moment d'inertie est compris entre le 
plus grand et le plus petit des moments principaux d'inertie. 

Si deux moments d'inertie principaux sont égaux, l'ellip- 
soïde principal est de révolution autour du troisième axe et 
les moments d'inertie sont égaux pour tous les axes compris 
dans le plan des premiers. 

Lorsque les trois moments sont égaux, l'ellipsoïde centrai 
est une sphère et les moments d'inertie ont la même valeur 
pour tous les axes passant par l'origine. 

45. Les axes principaux d'inertie en un point d'un axe 
principal du centre de gravité sont parallèles à ceux qui 
passent par ce centre. — En effet, si l'on considère, par 
exemple, un point de Oz situé à la distance c du centre de 
gravité 0, on a, par hypothèse, 2mzy=z o, puis 

et de même 

Im(z — c) x = o, 

ce qui démontre le théorème énoncé. 

46. — Points pour lesquels tous les moments d'inertie sont 
égaux. — Supposons, comme précédemment, que Ox, Ojr, 
Oz soient les axes principaux d'inertie relatifs au centre de 
gravité 0, et soient a, 6, c les coordonnées parallèles à ces 
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axes de l'un 0' des points cherchés, 0'a? f O'y', O'z' les pa- 
rallèles en 0' aux mêmes axes. 
On a, par hypothèse, 

2mx = Imj' = 2m z = 2/nxjr = 2mxz = Imyz — o. 

Or, pour que O'x', 0'/', OV soient des axes principaux 
d'inertie pour le point 0', il faut que 

2m (x — <?)(/— A) = 2w(.r — a) (z — c) = 2m (y— b) (z — r) = o, 

ce qui , en développant tes calculs et d'après les formules pré- 
cédentes, exige que 

(7) ab = ac = bc = o, 

ou que deux des coordonnées a, b, c soient nulles. 
Supposons que Ton ait 

b = o, c = o, • 

ou que le point 0' se trouve sur Ox. 

Les trois moments principaux d'inertie relatifs au point 0' 
devant être égaux, il vient 

(8) À=-B-hM«'=C-hM« a , 

ce qui exige que 

B=C, À>BouC. 

Dans ces conditions, la formule (8) donne 



* =:t VTd 



Ainsi il existe dans un système deux points pour lesquels 
tous les moments d'inertie sont égaux, lorsque deux des mo- 
ments d'inertie principaux relatifs au centre de gravité sont 
égaux, et que le troisième est le plus grand. Ces deux points 
sont symétriquement situés par rapport au centre de gravité, 
et sont placés sur Taxe principal passant par ce centre et pour 
lequel le moment d'inertie est plus grand. 
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Vt. Rayon de gyration. — Pour simplifier certaines for- 
mules, il arrive que l'on représente un moment d'inertie I 

par l'expression 

I = MK a , 

K étant une longueur que l'on déterminera lorsque l'on con- 
naîtra I , et qui a reçu le nom de rayon de gy rat ion. 



APPENDICE AU § I. 

I. — DÉTERMINATION DU CENTRE DE GRAVITÉ DES CORPS HOMOGÈNES. 

Dans les corps homogènes, les volumes qui sont propor- 
tionnels aux masses pouvant être substitués à ces dernières, 
on est ramené à déterminer les centres de gravité des volumes 
des corps. 

Si la surface d'un volume a un plan diamétral, le centre de 
gravité du vtftume est situé dans ce plan. Cela tient à ce que 
le volume peut être décomposé en couples d'éléments cylin- 
driques perpendiculaires au plan, de même base et de même 
hauteur, situés de part et d'autre du plan qui renferme ainsi 
le centre de gravité de leur ensemble. Il suit de là que, si le 
système a deux ou trois plans diamétraux, leur intersection 
est le centre de gravité du corps. 

Si un volume à surface continue ou polyédrique est doué 
d'un centre, ce point est le centre de gravité du volume: car 
ce volume peut se décomposer en couples d'éléments co- 
niques équivalents, opposés par le sommet, déterminés par 
une droite qui se mouvrait autour du centre de figure qui est 
ainsi le centre de gravité de chaque couple. On voit ainsi que 
le centre de gravité d'un parallélépipède se trouve au point 
de rencontre de ses diagonales, et que celui d'une sphère ou 
d'un ellipsoïde se trouve au centre de figure. 

Si un volume peut être divisé en tranches infiniment minces 
par des plans parallèles à une direction donnée, de manière 
que les centres de gravité des sections correspondantes se 
trouvent sur une droite, le centre de gravité des tranches ou 
du volume considéré sera situé aussi sur cette droite. 
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Si l'on conçoit que le volume V d'un corps, dont on veul 
déterminer le centre de gravité, soit décomposé en parallélé- 
pipèdes élémentaires dont les arêtes soient parallèles à trois 
axes fixes rectangulaires, on a 

V = fjjdxftyfiz. 

En prenant les moments par rapport aux plans coordonnés, 
les coordonnées x l9 jr t9 z t du centre de gravité de V, seront 
déterminées par les relations 

Vx, = fffxdxttydz , 
Vz^ffjzdxd/dz. 

Centre de gravité d'une ligne. — Considérons un volume 
terminé par une surface canal dont Taire &> du profil généra- 
teur soit infiniment petite, et soit s la longueur de l'arc de la 
ligne directrice correspondant au volume. On a 

y* = \ Syds, 

z. = - fzds. 

Xi, jo z x sont le3 coordonnées de ce que l'on peut appeler le 
centre de gravité de la ligne directrice. On est ainsi conduit à 
considérer les centres de gravité des lignes. 

D'après les observations que nous avons faites plus haut 
relativement à la symétrie, le centre de gravité d'une droite 
se trouve en son milieu, et celui du contour d'un parallélo- 
gramme au point de rencontre de ses diagonales. 

Exemples. 

i° Centre de gravité du contour d'un triangle. — Joignons 
les milieux m, n, p (Jig. 39) des trois côtés AB, BC, AC du 
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triangle ABC ; le centre de gravité q des deux côtés AB, BC 
est déterminé par 

ma BC mp 

d'où 

mq _ mp 

nq ~~ np 

ce qui prouve que la droite pq, sur laquelle se trouve le centre 
de gravité du périmètre, est la bissectrice de l'angle mpn\ 



ce point coïncide ainsi avec le centre du cercle inscrit dans 
le triangle mpn. 

2° Centre de gravité d'un arc de cercle. — Ce centre se 
trouve évidemment sur le rayon Ox mené au milieu de cet 
arc. Soient 

R le rayon ; 

9 l'angle formé avec Ox par un rayon quelconque Om; 

a 9, l'angle au centre de l'arc; 

c = aR sin<p , la corde de l'arc. 

On a 

x= Rcosf ; 

d'où 

aR'sin?, Rc 



R' /*?» 



COSff/? = = — > 

T s s 



expression qu'il est facile d'interpréter géométriquement. 

3° Centre de gravité d'un arc d'hélice. — Le plan perpen- 
diculaire aux génératrices du cylindre, mené au milieu de 
Tare de l'hélice, renferme le centre de gravité cherché; car 
l'arc peut être décomposé en éléments égaux situés de part 
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et d'autre du plan et à égale distance de ce plan; et, comme 
ces éléments sont proportionnels à leurs projections sur le 
plan, il s'ensuit que le centre de gravité de l'arc d'hélice 
coïncide avec celui de l'arc correspondant de la section droite 
du cylindre déterminé par le plan ci-dessus. 

Centre de gravité d'une surface. 

Considérons un corps terminé par deux surfaces parallèles 
distantes de la quantité infiniment petite e, et soit dcr un élé- 
ment superficiel de la surface extérieure. 

On peut prendre 

dV = tda, d'où V = w, 
et l'on a 

■r,= - f xda, 
z, = -fzda* 

*i,Xm *i sont aussi ce que l'on peut appeler les coordonnées 
du centre de gravité de la surface or. 

Il est évident, par les mêmes raisons de symétrie que celles 
que nous avons données plus haut pour les volumes et les 
lignes, que le centre de gravité de l'aire d'un parallélogramme 
se trouve au point de rencontre de ses diagonales. 

Exemplks. 

i p Centre de gravité d'un triangle. — Soit I le milieu du 
côté AC opposé au sommet B ; BI renferme les centres de gra- 
vité des parallélogrammes inscrits obtenus en menant des pa- 
rallèles équidistantes à AC, et à leurs intersections avec AB 
et BC, des parallèles à cette même droite Bl. Il en est, par suite, 
de même du centre de gravité du triangle, qui est la limite du 
système de ces parallélogrammes, lorsque leur hauteur dimi- 
nue indéfiniment. 

Donc le centre de gravité de Vaire d'un triangle est le 
point de rencontre des médianes, et divise, par conséquent, ces 
médianes au tiers de leurs longueurs, à partir de chaque côté. 
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Si l'on s'imagine que les sommets soient formés par trois 
masses égales, le centre de gravité de deux quelconques 
d'entre elles sera situé au milieu du côté correspondant, et leur 
centre de gravité commun sur la droite qui va de ce milieu au 
sommel opposé, centre de la troisième; d'où il suit que le 
centre de gravité d'un triangle est le centre des moyennes dis- 
tances des trois sommets. 

On reconnaît sans peine que le centre de gravité de la pro- 
jection d'un tripngle sur un plan est la projection du centre 
de gravité de ce triangle.. 

a° Centre de gravité d'un trapèze. — Soient (Jig. 4°) 

Fig. 4o. 
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ÀB = B la base inférieure ; 

CD = b la base supérieure ; 

h la hauteur du trapèze ÀBCD ; 

G le centre de gravité du trapèze qui se trouve évidemment 
sur la droite Kl joignant les milieux des côtés AB et CD, et 
qui passe par l'intersection T des droites AC et BD prolon- 
gées; 

x y y les distances de G aux droites AB et CD. 

Menons par le point C une parallèle à DB limitée en H à la 
base AB. En prenant les moments des aires de ce trapèze d'une 
part, du triangle ACH et du parallélogramme CHBDde l'autre, 
par rapport à la base inférieure AB, on trouve 

(B-hA). IT% ,.// h ,h ti* ls 

~ hx = (B — b) - t> -+- bh - « -- (B -+- ao). 

a v ai a b 

Pour la base CD, on a de même 

hy= ^(aB -+-£), 



PRINCIPES GÉNÉRAUX. 2ig 

d'où 

X h -+■ %b 

Pour déterminer G portons, sur les prolongements respectifs 
de AB et de DC, BF = 6, CE = B, la droite EF coupera IK au 
centre de gravité G du trapèze : c'est ce qui résulte de la simi- 
litude des triangles EGK et IGF. 

3° Centre de gravité d'un quadrilatère ABCD (fig. 4 1 )* ~~ 
Menons la diagonale BD, qui décompose la figure en deux 
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triangles ABD, BCD de même base BD, et dont les médianes 
AL et CL contiennent les centres de gravité g, g* de ces trian- 
gles; de sorte que l'on a 

SL-IAL, s'L = Icl. 

Traçons la seconde diagonale AC coupant en I la première, 
qui est elle-même coupée en Kpar ggMLe centre de gravité G 
du quadrilatère devant diviser la distance ggf en parties réci- 
proquement proportionnelles aux aires des triangles ABD, BCD, 
qui sont entre elles comme leurs hauteurs A a, Ce, relatives 
à la base commune BP, ou comme grK est à g'K, on recon- 
naîtra sans peine que l'on déterminera le point G en portant 
la longueur gK de g / en G sur gg pour obtenir le centre 
de gravité demandé. 

Maintenant, soit l'intersection de la diagonale AC avec le 
prolongement de LG ; on voit de suite que CO — AI, LG = f LO. 
Le point défini par l'égalité de AO et de CI a reçu de Pon- 
celet le nom de point de section sous-contraire de la diago- 
nale AC. On a donc ce théorème : 

Le centre de gravité d'un quadrilatère est situé à l'inter-' 
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section des droites qui joignent le milieu de chaque diagonale 
avec le point de section sous-contraire de l'autre diagonale, 
et ce centre est situé sur chacune de ces droites, au tiers de la 
longueur, à partir des milieux respectifs. 

4° Centre de gravité d'une aire polygonale ou d'un poly- 
èdre quelconque. — On obtiendra le centre de gravité d'une 
aire polygonale en décomposant cette aire en triangles, doni 
on déterminera les centres de gravité respectifs; puis, en 
appliquant à leur ensemble le théorème des moments par 
rapport à des axes si Taire est plane, ou à des plans coordon- 
nés s'il en est autrement, on déterminera les coordonnées du 
centre de gravité général. On opérera de la même façon pour 
un polyèdre en le décomposant en tétraèdres. 

Méthode par recoupements. — Nous avons vu comment on 
détermine graphiquement le centre de gravité d'un triangle, 
par le recoupement de ses médianes. Il est évident que Ton 
peut construire de même le cenire de gravité d'un polygone, 
si l'on joint par une droite le centre de gravité d'un triangle, 
déterminé par deux côtés consécutifs du polygone, avec le 
centre de gravité du surplus de Taire totale; cette droite et 
toutes ses analogues s'entrecouperont naturellement au centre 
de gravité de Taire dont il s'agit. 

Quand le polygone plan est dans l'espace, la même construc- 
tion, exécutée en projection sur un plan quelconque, fait éga- 
lement connaître la projection du cenire de gravité de Taire, 
en se rappelant que les aires en projection sont proportion- 
nelles à celles qui leur correspondent dans l'espace. On dé- 
duit aussi de là un moyen de déterminer graphiquement le 
centre de gravité de cette aire par ceux de ses projections sur 
deux plans. 

De ce que la projection du centre de gravité d'une section 
plane quelconque d'un prisme sur le plan d'une section droite 
est le centre de gravité de Taire de cette dernière, il résulte 
que le lieu géométrique des centres de gravité de toutes les 
sections planes faites dans un prisme ou cylindre quelconque 
est une droite parallèle aux arêtes ou génératrices. 
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Folume d'un tronc de prisme ou de cylindre. — Décom- 
posons le volume en deux troncs par un plan perpendicu- 
laire aux arêtes, et considérons l'un de ces troncs partiels. 
Soient 

d& un élément superficiel de la troncature w; 

(/&>' sa projection sur la base; 

z la distance de ces deux éléments ; 

* l'angle que forme la troncature avec la base. 

On a 

<&>'= du ces a, 

et pour l'expression du volume 

fzdt*'= COSa/ zdbi = ucoszz, = »'z t , 

2i étant la distance à la base du centre de gravité de la tronca- 
ture. Le volume du tronc de prisme ou de cylindre droit est 
donc égal au produit de sa base par la distance de son centre 
de gravité à celui de la troncature. 

Soient z\ l'équivalent de z t pour le second tronc partiel, 
a)' Taire de la section droite : le volume total sera &>'(*,-+- /J, 
c'est à-dire que le volume d'un tronc de prisme ou de cy- 
lindre est égal au produit de l'aire de sa section droite par 
la distance des centres de gravité de ses bases. 

Formules relatives à une aire plane limitée par un contour 
continu. — Soient 

y' et y" les ordonnées du contour correspondant à l'ab- 
scisse x en fonction de laquelle elles sont censées connues; 
Q l'aire qu'il détermine. 

Le centre de gravité de l'élément {y' — y" )dx ayant pour 

y' -4_ y" 

ordonnée : — > on voit que 



r.=-- ï s/l/-/ ,, )<**, 



et l'on a une formule semblable pour déterminer x x . Dans le 
cas d'un secteur ou d'un segment de cercle, il sera plus simple 
d'employer les coordonnées polaires. 
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S'il s'agit d'un secteur ou d'un segment de Taire d'une el- 

X* Y* 

lipse définie par l'équation — -+- -j-=zi, on est ramené au cas 

du cercle d'un rayon égal à l'unité, en posant x = a\> jr = br„ 
puisque alors on a 

et par suite 

Du centre de gravité des volumes. 

Exemples. 

i Le centre de gravité d'un prisme ou d'un cylindre quel- 
conque est au milieu de la droite qui joint les centres de gra- 
vité de ses bases. — Pour s'en convaincre, il suffit de remar- 
quer que l'on peut considérer le prisme comme composé 
d'une infinité de tranches infiniment minces déterminées par 
des plans parallèles aux bases de même hauteur, et dont les 
centres de gravité respectifs sont situés sur une droite au milieu 
de laquelle se trouve par suite le centre de gravité du solide. 

2° Centre de gravité d'un tétraèdre ABCD (Jig. 4a). — Joi- 
gnons le centre de gravité de la base ABC au sommet op- 
posé D. L'intersection o de la droite DO avec le plan d'une 



section quelconque abc, parallèle à la base, est le centre de 
gravité de cette section: c'est ce qui résulte de la similitude 
des triangles. 
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Toutes les tranches prismatiques infiniment minces de 
même épaisseur, parallèles à la base ABC dont les arêtes sont 
parallèles à DO, dans lesquelles on peut décomposer le té- 
traèdre, ayant leurs centres de gravité situés sur DO, il s'en- 
suit que cette droite passe par le centre de gravité cherché. 
Donc: 

Le centre de gravité G d'un tétraèdre est V intersection 
des quatre droites qui joignent les sommets aux centres de 
gravité des faces respectivement opposées, au quart de cha- 
cune d'elles à partir de la face. On reconnaît aussi que : 
i° G se trouve à V intersection des • quatre droites qui joignent 
deux à deux les milieux des arêtes opposées du tétraèdre; 
2° la distance de G à une face quelconque est égale au quart 
de la hauteur du sommet opposé au-dessus de cette face; 
3° le centre de gravité d'un tétraèdre, considéré en pro- 
jection sur un plan quelconque, s'obtient par l'intersection 
des droites qui joignent les milieux des projections des arêtes 
opposées; 4° ce point est le centre de gravité de quatre boules 
égales dont les centres coïncideraient avec les sommets du té- 
traèdre, et par suite le centre des moyennes djs tances des 
quatre sommets. 

S'il s'agit d'une -pyramide à base quelconque, on peut la 
considérer comme l'ensemble de tétraèdres de même som- 
met ayant pour bases les triangles dans lesquels on peut dé- 
composer la base de la pyramide. Or le centre de gravité de 
chacun de ces tétraèdres est situé à la même hauteur au- 
dessus du plan de leurs bases, c'est-à-dire au quart de la hau- 
teur de la pyramide; donc les centres de gravité de tous les 
tétraèdres sont situés dans un plan parallèle à celte base, ainsi 
que leur centre de gravité de leur ensemble. On voit, de plus, 
que ce centre est situé sur la droite qui joint le sommet de 
la pyramide au centre de gravité de la base, en concevant que 
le volume soit décomposé, parallèlement à sa base, en tran- 
ches infiniment minces. 
Ces mêmes conséquences s'étendent évidemment au cône. 
Donc : 

Le centre de gravité d'une pyramide ou d'un cône quel- 
conque est situé sur la droite qui joint le sommet au centre 
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de gravité de la base, et au quart de cette droite à partir de la 
base. 

On reconnatlra sans peine que, en projection sur un 
plan quelconque, le centre de gravité de la pyramide ou du 
cône peut se déterminer en traçant la droite qui joint la pro- 
jection du sommet avec le centre de gravité de la projection 
de la base, et la divisant au quart k partir de ce dernier 
point. 

3° Centre de gravité d'un tronc de pyramide ou de cône 

à bases parallèles quelconques. — Le centre de, gravité du 

tronc {Jig. 4?) se trouve évidemment sur la droite qui joint 

les centres de gravité et o des deux bases ABC, abc; de sorte 

oc 
que tout se réduit à déterminer le rapport — des distances du 

centre de gravité du tronc à la base inférieure et à la base su- 
périeure. 

Considérons d'abord le cas d'un tronc de pyramide à bases 
triangulaires. Soient 

B la base inférieure, 
b la base supérieure, 
H la hauteur. 

Supposons que le volume soit décomposé en trois té- 
traèdres : 

Le tétraèdre ABC 6, dont le volume est ~BH et la distance 
du centre de gravité à la base inférieure |H; le tétraèdre 
abcC dont jAH est le volume, et la distance du centre de 

gravité à la base }H; le tétraèdre abCk dont jHy/Bô est le 
volume et dont la distance jH, du centre de gravité à la base 
inférieure , est la moyenne des distances de ses sommets à 
cette base. En prenant les moments par rapport au plan ABC, 
on a 

i* a /îm H BH H AH 3H H /5A aH 



ou 



(B -r b -+ y/*b)x =- 9 (B -t- 3b -+- iijhb). 

4 
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En prenant les moments par rapport à la base supérieure, 
on aurait de même 

(B + i + y/Bb)y = ~ (3 B -*- b -+- i\/ÏÏb) t 

4 * 

d'où 

j" b + 3B-4-av/5ï 

Considérons maintenant un tronc de pyramide à bases quel- 
conques, dont je désigne par A la base inférieure, et par a la 
base supérieure, et supposons qu'on le décompose en troncs 
de pyramides triangulaires, au moyen de plans menés par l'une 
des arêtes latérales, et passant par toutes les autres. Les bases 
inférieure et supérieure de chaque tronc de pyramide trian- 
gulaire étant respectivement proportionnelles à A et a, il 
s'ensuit que les centres de gravité de ces troncs partiels, et par 
suite le centre de gravité du tronc total, se trouvent dans un 
plan, parallèle aux bases, qui divise la hauteur dans le rap- 
port • 

x _ A -h 3*n- iy[kâ 

y a -h 3An-a\/Âô 

La position du centre de gravité du tronc, sur la droite qui 
joint ceux de ces bases parallèles, est donc parfaitement déter- 
minée. 

Ce résultat s'étend évidemment à un tronc de cône à bases 
parallèles quelconques. 

S'il s'agit, en particulier, d'un tronc de cône à bases circu- 
laires, et si R et r sont les rayons des bases, on a 

x_ R a -+-3r'-nRr 
y~~ r'-*- SR'-f-aRr' 

4° Centre de gravité d'un polyèdre quelconque. — On ima- 
ginera le polyèdre divisé en tétraèdres ayant un sommet com- 
mun; puis on se servira du théorème des moments en observant 
que les ordonnées des centres de gravité de ces tétraèdres sont 
des fonctions connues de celles de leurs sommets. 

i5 
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5° Formules relatives à un solide terminé par une surface 
continue. 

Soient z\ z" les valeurs de z, correspondant à x et y. 

Le centre de gravité du prisme élémentaire (*' — z*)dxdy t 

z' -h z* 
ayant ppur ordonnée 5 il vient, en désignant par 

V =//•(*"— z" % )dxdy le volume total, 

*>=iyS!{z n -z'*)dxdy. 

On aura deux formules analogues pour déterminer x x et/,. 
S'il s'agit d'un secteur ou d'un segment sphérique, il sera 
plus simple d'employer les coordonnées sphériques. 

Les cas semblables de l'ellipsoïde représenté par l'équation 

i 

à l "*- p -*" C 2 l 

se ramèneront aux précédents, en posant 

ce qui donne 
et 

6° Théorèmes relatifs à la mesure des surfaces et des volumes 
de révolution. — Soit ds un élément du périmètre de la section 
méridienne d'une surface de révolution, correspondant à la 
distance r à l'axe de révolution Qz. L'aire de la surface latérale 
du tronc de cône engendré par ds étant 

il vient, pour l'aire de la surface totale de révolution, 

S = mfrds. 

Or frds est le moment du périmètre de la section méridienne 
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par rapport à Oz. Si donc on appelle a ce périmètre, r, la dis- 
tance de son centre de gravité à Taxe, on a 

S = awr,*; 

ce qui exprime que l'aire d'une surface de révolution est 
égale au produit du périmètre de la section méridienne mul- 
tipliée par la circonférence décrite par son centre de gravité . 
Soient 

d(ù un élément superficiel de la section méridienne, situé à la 

distance r de l'axe ; 
Q. Taire totale de cette section ; 
r, la distance de son centre de gravité à Taxe. 

On voit, de la même manière, que le volume du solide a pour 
expression 

Donc : 

Le volume d'un solide de révolution a pour mesure le pro- 
duit de l'aire de la section méridienne par la circonférence 
que décrit son centre de gravité autour de l'axe de révolution. 

Connaissant le centre de gravité et le périmètre d'une ligne 
plane, le centre de gravité de Taire qu'elle comprend, on 
trouvera facilement l'expression de la surface ou du volume 
engendré par cette ligne ou cette aire en tournant autour d'un 
axe compris dans son plan; et, réciproquement, connaissant 
la surface ou le volume, on pourra déterminer la position du 
centre de gravité du périmètre ou de Taire de la section mé- 
ridienne. 

On trouvera ainsi le volume et la surface du tore et de la 
sphère, le volume de l'ellipsoïde, la surface de la zone, le vo- 
lume du segment sphérique, etc. 

Extension des théorèmes précédents aux surfaces canal 
et aux volumes correspondants. — On sait que ces surfaces 
sont engendrées par un périmètre plan qui se meut normale- 
ment à une courbe directrice que l'un de ses points est assu- 
jetti à parcourir, de manière qu'un mémç rayon du profil 
coïncide constamment avec la binormale de la directrice. Il 
est clair que les théorèmes ci-dessus s'appliquent à deux po- 

i5. 
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sitions consécutives du proûl générateur que l'on peut consi- 
dérer comme tournant autour de la perpendiculaire au plan 
osculateur de la directrice menée en son centre de courbure. 
On déduit de là que la surface et le volume, correspondante 
un certain déplacement, seront respectivement égaux aux pro- 
duits du périmètre et de Taire du proûl par le chemin par- 
couru par leurs centres de gravité. 

n. — Calcul des moments d'inertie des corps homogènes. 

Soit dv un élément de volume du corps dont p est la densité. 
On pourra poser m = prfe, et l'on aura 

Imx 1 =pfx*dv, 2my 2 = pfy^dfy 2mz* = p/s'tfr, 
2mxy = pfxydv, Imyz = pfyzdv, Imxz = pfxzdv. 

Ces six quantités permettent de déterminer l'ellipsoïde cen- 
tral, d'où le moment d'inertie par rapport à un axe quel- 
conque passant par l'origine, et par suite par rapport à un axe 
parallèle à ce dernier. 

Si l'on veut employer les coordonnées rectilignes, on 
prendra 

d\> = dxdydz. 

Dans certaines circonstances, il sera plus simple d'exprimer 
x 9 y, z en coordonnées polaires ou semi-polaires. 

On peut, pour simplifier l'écriture, faire abstraction de la 
constante p, ce qui revient à déterminer les centres de gravité 
relatifs aux volumes, sauf à rétablir ensuite ce facteur dans 
les applications. 

Détermination des moments d'inertie de quelques corps homogènes. 

i° Parallélépipède rectangle homogène.— Les axes d'inertie 
principaux passant par le centre de gravité étant évidemment 
parallèles aux arêtes, nous sommes ramené à calculer les 
moments d'inertie par rapport à chacune des trois arêtes pas- 
sant par un sommet pour déterminer l'ellipsoïde d'inertie re- 
latif au centre de gravité, et par suite en un point quelconque. 

Soient a, b, c les arêtes parallèles à Ox, Oy, Oz passant par 
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le sommet 0, et soit Oz l'axe par rapport auquel on veut 
déterminer le moment d'inertie; il vient * 

= pcf / x*dx j tfy-i- jdxj ydjrj 



On a de même 

2° Sphère. — Soit I le moment d'inertie du solide par rap- 
port à un diamètre ; on a 

■ 

1 = lm{j*-+-z 2 ) = Iroj^ + z 1 ) = 2m(x 7 +f*), 

d'où 

r étant la distance de la masse m au centre de la sphère* 

Pour calculer cette somme, concevons que Ton décompose 
la sphère en couches sphériques concentriques de rayon va- 
riable r et d'épaisseur dr; la portion de la somme précédente 
relative à cette couche sera 

d'où, en appelant R le rayon de la sphère, 

\ = ±fr ? f r*dr -^RVrR'^MR'; 



le rayon de gy ration sera ainsi 



R /— 



3* Ellipsoïde. — Soit 



-î -+- Tî "+■ "à = ° 
a 2 b 2 € l 
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l'équation de l'elligsoïde rapporté à ses axes, qui sonl aussi 
des axes principaux d'inertie, et proposons-nous de détermi- 
ner le moment d'inertie du corps par rapport à l'un de ces 
axes, Os par exemple; nous aurons 



Posant 



il .vient 



par suite 



x = ax\ y = by\ z = cz\ 



J? '>_ Hr 'S- f -^ = Ij 



OU 



\ = abcSSSf [a 7 *'* ■+- Py n ) dx'dydz 1 , 
I, = abc (a'fjpx' 2 dx'd/dz'+ b* JfpyWd/dz 1 ). 



Mais, comme chacune des deux intégrales auxquelles on est 
ramené n'est autre chose que la moitié du moment d'inertie 
de la sphère d'un rayon égal à l'unité par rapport à un dia- 
mètre, il vient 

l t = l(a> +b*)lnpabc == l -XL{a' + b'l 

et, de même, 

I x ^1m(*'-+-c'), 

4° Solide de révolution. — Considérons une tranche per- 
pendiculaire à Taxe de révolution Os, d'épaisseur dz et de 
rayon r„ et soient r et dr le rayon et la largeur des couronnes 
circulaires dans lesquelles on peut décomposer la tranche. 

Le moment d'inertie relatif à cette tranche sera 



pdz j 2izrdr.r* =: - pdzvr\, 



et pour tout le corps 
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/ étant la longueur de Taxe, en supposant l'origine placée en 
l'un des sommets; on effectuera l'intégration après avoir rem- 
placé r, par sa valeur 

r i = ?(»)» 

donnée par l'équation du méridien; on est ainsi ramené à une 
intégrale simple. 

5° Solide creux. — Si l'on veut déterminer le moment 
d'inertie d'un solide creux, on fera la différence du solide 
considéré comme plein et de la partie creuse supposée rem- 
plie de la même matière. 

6° Cas spécial des cylindres. — Moment d'inertie des aires 
planes. — Exemples : Soient 

Ox, Oy deux axes rectangulaires compris dans la base d'un 

prisme ou cylindre droit de section Q et de hauteur h; 
Oz la perpendiculaire en au plan xOy; 
dv un élément de la section droite. 

Nous avons évidemment 

(i) ( \ y = f fd»dz(x*-+-z*) = h /Ww-t-yn, 

I, = h C d*> (*' -4-j 1 ) =1, + ^- | a»û. 

Ces moments d'inertie dépendent, comme on le voit, des deux 
intégrales 

que l'on peut, par analogie, appeler les moments d'inertie de 

la section û par rapport aux axes Ox, Oy, leur somme étant 

le moment d'inertie de cette même section par rapport à Oz. 

Dans le cas d'un cylindre de hauteur très-petite A, on a, aux 

teripes du troisième ordre près, 

Si, d'autre part, Ox, Oy sont les axes principaux de l'intersec- 



a3a DBUxifcM partii. — ghapitbe t. 

tion de l'ellipsoïde central de ce cylindre avec le plan xOy, 
on a 

fayhdv = o ou Jxjrdv = o, fzjrhdv=:k*fxd<a, fzjrhdv = h*fyd». 

Les deux dernières de ces quantités devant être considérées 
comme nulles, puisqu'elles sont de second ordre, il s'ensuit 
que 0*, 0/, 0* sont en même temps les trois axes princi- 
paux du prisme élémentaire et de sa section. 

L'ellipse principale d'une aire plane en un point donné esl 
la trace sur son plan de l'ellipsoïde central. 

La considération des aires planes devant nous être utile 
dans d'autres circonstances, nous allons donner quelques 
exemples de leur détermination. 

i° Rectangle. — Plaçons l'origine au centre du rectangle 
parallèlement aux côtés duquel nous dirigerons les axes 
Ox, Oy. 

Soient a, b les longueurs des côtés parallèles à ces deux 
directions; on a 



/C 2 a*b 

xVw — / x*bdx — — ; 
J a '* 



de même 

'*- 17' 
d'où 

On aura les moments d'inertie qui se rapportent à un point 
quelconque de l'aire en faisant l'application du théorème du 
n*43. 

a Aire du cercle. — Soient 

le centre du cercle ; # 

R son rayon ; 

r = ^z*-hy* la distance à de l'un quelconque de ses points. 

On a évidemment 

i -i -!■• 
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comme on peut prendre d& = mrdr, il vient 



I, = f r 2 znrdr = 1 



d'où 



ttR' 



I,=I r = 4 



Les moments d'inertie relatifs à une zone circulaire s'obtien- 
dront en faisant la différence des moments semblables pour 
le cercle extérieur et le cercle intérieur. 

x* y* 
3° Ellipse, -j-j-^ni.- Posons 

x = ax\ y-by\ x" ->-?'* =\, 

nous aurons 

I r = fx^dxdj -z a l bSx"dx'dy. 

Mais la dernière intégrale n'est autre chose que le moment 
d'inertie par rapport à 0/ d'un cercle d'un rayon égal à l'unité; 
il vient donc 

Tta*b 



On a de même 



d'où 



'' 4 



icab* 



4 



li = ai* {a >+ n 



§ II. — Théorèmes généraux. 

48. Considérons un système de points matériels sollicités 
par des forces extérieures et par leurs actions mutuelles, 
obligé ou non à décrire des courbes ou surfaces fixes. C'est 
ce que nous appellerons, selon le cas, un système libre ou 
soumis à des conditions de liaison. • 

Soient 

m, m 1 ,... les masses de ces différents points matériels; 
[x 9 y, z) 9 (x* f y*, *'),... leurs coordonnées relatives à trois 
axes rectangulaires fixes Ox, Oy, 0*. 
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Les forces extérieures, les actions mutuelles et les liaisons 
donneront lieu à une résultante agissant sur m, et dont nous 
désignerons par X,, Y„ Z t les projections sur les trois axes. 

Mais le point m, supposé soumis à l'action de cette résul- 
tante, peut être maintenant considéré comme libre, et Ton a, 
d'après le n° 16, 

(x.-*^)** + (Y 1 -«.^)*r-(z,-«S)*» = o f 

quels que soient les déplacements Sx, iy, Sz. 

Pour les autres points, on établira des relations analogues ; 
en les ajoutant et donnant à 2 la signification ordinaire de 
somme, il vient 

Posons X, = X + X^+ \t, en désignant respectivement 
par X, \f f X/ les composantes suivant Ox, relatives à m, dues 
aux forces extérieures, aux forces moléculaires et aux actions 
normales produites par les liaisons, et servons-nous du môme 
mode de représentation pour les axes 0/ et Oz, ainsi que 
pour les points m', m", .... Soient 

r la distance des points m et m'; 

mm'f{ r) la fonction de la distance proportionnelle aux masses 
qui représente l'action mutuelle de m et m! [fig. 43), con- 
sidérée comme positive ou négative, selon que cette action 
est répulsive ou attractive; 

Fig. 43. 




tn'n' 



m„ m\ les positions m et m' à la suite du déplacement; 
n, n' les projections de ces deux points sur la droite r. 

On a 

#w/ïh-/w'/i' = 9r. 
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Les actions mutuelles de m et m' donnent le travail élémen- 
taire 

mm 'f( r ) ^ + mm 'f( r) liïTi' = mm'f(r) tr. 

Remarque. — Ce travail étant nul en même temps que ir 9 
il s'ensuit qu'il y a égalité entre les travaux élémentaires de 
deux forces égales dirigées suivant une même droite et appli- 
quées en deux points m, m! de cette droite, dont la distance 
reste constante. 

Revenons à la question qui nous occupe; nous aurons, pour 
la somme des travaux virtuels moléculaires dans tout le 
système, 

2 (X f 9x -h Yy <î/ -f- Z f 8z) = Som mm'f(r) £r, 

en désignant par le symbole Som la somme des produits, tels 
que mm'f{r)$r, dans lesquels les masses élémentaires du 
système entrent deux à deux. 
L'équation (i) se réduit, par suite, à la suivante : 






49. Équation des forces vives. — Supposons que l'on fasse 
coïncider le mouvement virtuel avec le mouvement réel , ou 
que l'on suppose Sx = dx, dy=dy, 9z = dz, le second terme 
du second membre sera identiquement nul, puisqu'il n'est 
dû qu'à des forces qui, par hypothèse, sont normales aux 
chemins réellement parcourus. 11 vient alors 

V (à'x, d'r , d>z,\ 

JL m \w dx ^-do d ^-dT dl ) 

= 2 (Xdx -+- Xdy h- Zdz) -t- Som mm'f(r) 8r. 

Or le premier membre de celte formule n'est autre chose 
que la moitié de la différentielle du carré de la vitesse 

^ 4r* <fc» 
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On a donc, en intégrant, 

(3) 2 ^ l mÇ * = 1 S( Xdx ■+■ Vdy + Zdz) -f- $ommm'ff(r)dr, 



v 9 désignant la vitesse que possède m à l'instant correspon- 
dant à la limite inférieure des intégrales. 

On appelle force vive d'un système matériel la somme des 
produits des masses des points qui le constituent par les 
carrés de leurs vitesses. 

La formule (3) exprime ainsi que le demi-accroissement de 
la force vive d'un système libre ou non est égal au travail cor* 
respondant développé par les forces extérieures et intérieures. 

S'il s'agit d'un corps solide qui, dans un grand nombre de 
cas, peut être considéré comme invariable, on peut négliger 
la somme des travaux moléculaires. Il en est de même pour 
les systèmes articulés formés de pièces solides, en faisant 
abstraction des frottements. 

Pour que l'intégration de l'équation (3) puisse se faire, il 
faut que 2[\dx -f- Ydy + Zdz) soit la différentielle exacte 
d'une fonction des coordonnées x, y> z, xf, y', z % , . . . ; c'est ce 
qui aura lieu notamment lorsque les forces extérieures ré- 
sulteront d'attractions ou répulsions exercées par des centres 
fixes, fonctions des distances des points m, m',... à ces centres. 
L'intégrale du travail moléculaire qui s'obtiendrait immédia- 
tement si Ton connaissait la' forme de la fonction /( r) étant 
également une fonction des coordonnées, il s'ensuit que, dans 
le cas considéré, la force vive redevient la même chaque fois 
que les éléments du système matériel repassent par les mêmes 
positions, ce qui constitue ce que Ton appelle quelquefois le 
principe de la conservation des forces vives. • 

Si la pesanteur est la seule force extérieure qui agisse sur le 
système, en appelant M la masse totale, z x la. distance de son 
centre de gravité à un plan- horizontal, considérée comme po- 
sitive ou négative selon qu'elle est située au-dessous ou au- 
dessus de ce plan, (*,), la valeur de cette ordonnée corres- 
pondant aux vitesses e#, on a (41) 



2 



mv* — mv % 



♦- = Ug [s, - (z,),] ■+■ Sommm'fftr) dr. 
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50. Principe du travail virtuel. — Pour que tous les points 
du système restent en repos, il faut et il suffit, d'après l'équa- 
tion (a), que, pour tout déplacement, on ait 

(4) 2(X*x ■+- Yfy-h ZSz) -+-*(X, Jx -+- Y,*/ -+- Z t tz) -+- Sommm'f(r) *r = o. 

On conçoit que les équations des lignes et surfaces fixes 
puissent être combinées entre elles de manière à obtenir un 
même nombre d'équations distinctes renfermant chacune les 
coordonnées de plusieurs points. Nous supposerons donc, pour 
plus de généralité, que, entre les coordonnées des n points du 
système, on ait les k conditions 

(5) L, = o, L,= o,..., L|=o, 

en vertu desquelles k coordonnées sont fonction des 
3/i — /r autres, qui sont ainsi des variables indépendantes. 
Si nous ne considérons que des déplacements compatibles 

avec les liaisons, on a 

l(X,far-f- Y t fy H- Z t Sz) = o, 
et l'équation (4) se réduit à la suivante : 

(6) 2(X*x-4-Y^r-»-ZJz)-t-Som/w/w , /(r)*r= o. 

Or de 
on tire 

rSr = (x -y) (*r - *r') -f [y- S) (*/-*/') + (*- *') (* z ~ **'), 

et l'équation précédente peut, par suite, se mettre sous la 
forme 

(7) 2(X,£r 4- Y,fy+ Z,**) = o. 

Hais on a aussi 

^tx + ^fy + ^tz + ^te+... = o, 

dx dj J dz dx' ' 

r/L, . 

(8) {-Ë*** = °' 

» 

dL k * 

—r* **■+■ = o, 

dx 
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équations qui permettront de déterminer k variations en fonc- 
tion des autres; en substituant leurs valeurs dans l'équa- 
tion (7) et égalant à zéro les coefficients des variations res- 
tantes, on obtiendra Zn — k conditions, qui devront être 
satisfaites pour qu'il y ait équilibré; de plus, elles seront 
suffisantes pour assurer l'équilibre; car,* puisque le travail 
élémentaire est nul pour tous les déplacements possibles, 
il ne pourrait acquérir au bout d'un temps très-court qu'une 
force vive du second ordre ou nulle; de sorte que tous les 
éléments matériels du système doivent rester en repos. On 
obtiendra donc toutes les conditions d'équilibre en considé- 
rant seulement les déplacements virtuels compatibles avec les 
conditions de liaison. 

Si I(Xdx -\-Ydy-hZdz) est la différentielle exacte des 
coordonnées de m, m', m", . . . , il en est de même de 

l(Xdx -h Ydy-hldz) -h $ommm'f(r)dr, 

et, en désignant par <p l'intégrale de cette expression, qui est 
ce que Ton appelle un potentiel, la condition (6) se réduit à 

*? = o, 

ce qui exprime que, pour qu'il y ait équilibre, il faut que le 
potentiel soit un maximum ou un minimum relativement à 
toutes les variables indépendantes. 

Dans le cas d'un corps solide yjjre ou d'un système de 
corps solides réagissant les uns sur les autres, le travail mo- 
léculaire dû aux actions au contact étant nul , lorsque l'on 
néglige le frottement, le potentiel 9 ne se rapporte qu'aux 
forces extérieures. 

51. Des équations d'équilibre d'un système libre résultant 
de l'hypothèse d'un déplacement compatible avec sa soli- 
dité. — Le système étant libre, on peut concevoir que cha- 
cun de ses points subisse un déplacement virtuel quelconque, 
et, en supposant que son déplacement ait lieu comme si le 
tout formait un système invariable, on obtiendra des condi- 
tions indépendantes des actions mutuelles, puisque dr = o. 
Ces conditions sont indispensables pour assurer l'équilibre, 
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el seraient suffisantes pour les corps solides s'ils étaient véri- 
tablement invariables. On peut toujours les considérer comme 
tels, lorsque la déformation qu'ils éprouvent sous l'action 
des forces extérieures est devenue permanente; mais, comme 
cette déformation est toujours relativement très-faible, on 
peut, dans' la plupart des cas, en faire abstraction, et supposer 
ainsi que le solide est un système invariable. 

Dans l'hypothèse actuelle, l'équation (6) devient tout sim- 
plement 

2 [Xix + Y*/ -+- Zfa) = o. 

Nous savons que le mouvement le plus général d'un corps 
solide se compose d'une translation et d'une rotation au- 
tour d'un axe passant par un point fixe quelconque, que 
nous prendrons pour l'origine des coordonnées. Pour que le 
travail virtuel soit nul, quels que soient les déplacements 
transitoire et rotatoire, il suffit d'exprimer qu'il l'est pour 
trois translations et trois rotations rectangulaires, considérées 
indépendamment les unes des autres. 

En supposant successivement constante chacune des varia- 
tions dx, iy, iz et les deux autres nulles, on trouve, en sup- 
primant le déplacement qui se trouve en facteur, 

<9) 2X = o, sY = o, 2Z = o, 

équations d'équilibre, dites de translation, et qui expriment 
que les forces extérieures transportées parallèlement à elles- 
mêmes en un même point s'y font mutuellement équilibre. 

Considérons maintenant une rotation du autour de Ox, sui- 
vant le sens convenu, de la gauche vers la droite pour l'obser- 
vateur ayant les pieds en O, on voit de suite que 

d'où 

i(.rZ-.*Y) = o, 

. et de même 
(io) { 

l(zX — xZ) = o, 

2(-rY—/X) = o. 

Ces équations d'équilibre, dites de rotation, expriment que 



* 
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la somme des moments par rapport au point des forces exté- 
rieures, en projection sur chacun des trois plans coordonnés» 
est nulle. 

Elles sont encore susceptibles d'une autre interprétation. 
Soient, en effet, 

03H/, 03ît',... les droites qui représentent les moments des 

forces extérieures qui sollicitent m, m',...; 
03IL„ 031L,, ODIL, les projections de OtflL sur Ox, Oy,Oz. 

Ces équations expriment que 

xO0ÎL x = o, 200Jl/ r = o, 203ïl,= o; 

ou encore, en appelant moment total des forces extérieures 
qui sollicitent le système la résultante géométrique OOÎL 
ou dH/ des droites OdlL, 03IL',. . ., que le moment total est 
nul. 

Nous remarquerons, en outre, que les conditions (10) sont 
satisfaites en vertu des relations (9) pour tout autre point que 
le point 0, ce que Ton voit de suite en transportant l'origine 
au point dont les coordonnées sont x = a, j*= b, z = c. 

D'après le numéro précédent, les conditions (9) et (10) sont 
suffisantes pour assurer l'équilibre d'un corps solide. 

52. Équations d'équilibre d'un système matériel à liai- 
sons. — Soit n le nombre des points m, m', m",... du sys- 
tème. Si nous comprenons dans les X, Y, Z les composantes 
correspondantes des forces extérieures et moléculaires, nous 
aurons, pour tous les déplacements compatibles avec les con- 
ditions de liaison, l'équation 

(11) Z(X&r-+-Y*r-+-Z<fe) = o. 

Soient, comme au n° 50, 

L, = o , L a = o , • . . , L k = o 

les équations de liaisons. 

Les 3/i projections sur les trois axes des déplacements 
de m, m',..., compatibles avec les conditions de liaison, de- 
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vront satisfaire aux k équations 

dL. * dL. . dL. * dL, . , 

-7-i &r -t- -r- 1 ffr -+- — r 1 oz -+- -7-7 Jjc -h . . . = o, 

dx dy dz dx* 

, — 2 j x ■+- = 0, 

» 

ce qui permettra dé déterminer k de ces projections en fonc- 
tion des autréfe, et, en substituant leurs valeurs dans l'équa- 
tion (n), puis égalant à zéro les coefficients des variations 
restantes, on obtiendra 3n — k équations, qui seront celles 
de l'équilibre. 

Pour faire l'élimination dont il s'agit, on peut ajouter à 
l'équation (n) les équations (12) multipliées respectivement 
par les indéterminées X,, X a , . . . , h, et égaler à zéro les coef- 
ficients des variations; on trouve ainsi 

/ _.. . dL. . </L 2 . dL k 



dx 2 dx * dx 

m 

„ ~ dL. . r/L a . dL k 



* 



(i3j W^^ 



>. — + =0, 



X '^è + = 0. 



et, pour obtenir les relations cherchées, on n'aura plus qu'à 
éliminer, entre ces équations, les X* dont on pourra ensuite 
déterminer les valeurs. 

Si nous considérons, par exemple, le point m, dont les 
équations d'équilibre sont les trois premières de celles qui 
précèdent, on voit que ces trois équations sont les mêmes 
que si le point, étant complètement libre, était, non-seule- 
ment sollicité par des forces extérieures X, Y, Z, mais encore 
par des forces dépendant de L ( , L 3 ,. . ., et qui sont ce que 

16 
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Ton appelle les forces équivalentes aux liaisons pour le point 
considéré. 

Les composantes parallèles à Ox, Oy, Oz de la force cor- 
respondant à la liaison L, = o étant 

A 'S» *"5r' *!&' 

on voit que cette force est normale à la surface représentée 

par l'équation 

L<= o, 

dans laquelle x f y, z sont seuls considérés comme va- 
riables. 

53. De la stabilité de l'équilibre d'un système matériel. — 
Pour que l'équilibre d'un système matériel soit stable, il faut 
que-, si Ton imprime à ses éléments, aussi peu éloignés que 
l'on voudra des positions qui conviennent à l'équilibre, des 
vitesses également aussi faibles que Ton voudra, les déplace- 
ments par rapport aux positions ci -dessus persistent à rester 
très-petits. » 

Reportons-nous au n° 50, et considérons le cas où les forces 
extérieures et intérieures ont un potentiel <f{x,y, z,...) dans 
lequel nous supposerons que Ton ait remplacé un certain 
nombre de coordonnées par leurs valeurs données par les 
équations de liaison, en fonction des autres x, y, z f . . ., qui 
restent ainsi indépendantes. Nous savons que l'équilibre cor- 
respond en général à un maximum ou à un minimum de cette 
fonction; nous allons démontrer que dans le premier cas l'é- 
quilibre est stable. 

Soient 

a, b, c f a' y ... les valeurs de x, y, z, x',... dans la position d'é- 
quilibre; 

<r # = a-h£ # , y. = b + n* 9 s # =c-+-Ç„ x' 9 =:af -h&,... ce que 
sont les coordonnées de ces points, quand on a dérangé 
très-peu le système de sa position d'équilibre, en impri- 
mant à m, /n',. . . les vitesses très-petites e„ <%,... ; 
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x = a + Z, y =zb + 10, z=c+Ç, .r' — a'-h £',... ce que de- 
viennent les coordonnées, et f>f',... les vitesses de m, m',... 
à un instant quelconque. 

On a 

-?(fl+5„ b -+-*„ c-+-Ç t + ...). 

Posant 

?(rt + ç,A + ïi,f -+-5,-0 = <?("> *i—) — Y (5i *»i 5 -*-—)> 
la fonction HT étant nulle pour £ = o, tî =o, Ç = o,..., il vienl 

Puisque <p(a, 6, c,. . .) est un maximum, ¥(£, », Ç,. ..) doit 
être constamment positif tant que Ç, y], Ç, . ..• auront des va- 
leurs numériques respectivement inférieures à certaines li- 
mites positives £„ »„ Ç,, Si, comme on peut le supposer, 

les valeurs de £„ yî#, Ç , . . • sont plus petites que ces limites, 
£, y;, Ç,. . . resteront pendant un certain temps inférieurs aux 
mêmes limites. 

Soit A la plus petite valeur que puisse prendre Y( £, y?, £,...)» 
lorsqu'on attribue à £, n, Ç,... divers systèmes de valeurs 
très-petites telles que l'une au moins de ces variables soit 
égale en valeur absolue à sa limite, et admettons que l'on ail 
fait en sorte que 

iï«p;-f-v(ç tl » ,r )<A; 

si l, y), Ç,... ne restaient pas constamment au-dessous de 

£«» Ai» Ç , comme ce sont des fonctions continues du temps* 

il faudrait qu'à tin certain instant une ou plusieurs de ces va- 
riables devinssent numériquement égales à leurs limites res- 
pectives sans qu'aucune des autres eût dépassé la sienne, et 
à cet instant on aurait 

d'où 

\1MP\ - v (5, *, ç,...) -h * (5 , »„ ç.) < o, . 

par suite 

ïmt>* <o, 

16. 
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ce qui est absurde. Les variables restent donc constamment 
très-petites, et par suite l'équilibre est stable. 

Considérons en particulier un système de corps solides 
réagissant les uns sur les autres, ou en général un système 
dans lequel le travail des actions moléculaires serait nul, 
uniquement soumis à l'action de la pesanteur. Soient P et Z 
son poids total et l'ordonnée verticale de son centre de gra- 
vité, nous aurons 

? = PZ. 

Pour que l'équilibre soit stable, il faut donc que Z soit un 
maximum, c'est-à-dire que le centre de gravité soit le plus 
bas possible. 

Nous examinerons plus loin Ite cas où 9 est un minimum. 

54. Des équations du mouvement d'un système matériel.— 
Les équations d'équilibre établies ci-dessus se transformeront 
en équations du mouvement, en introduisant, parmi les com- 
posantes des forces, les composantes correspondantes des 
forces d'inertie. Ainsi, dans le cas d'un corps solide libre, les 
équations du mouvement seront fournies par les formules (9) 
et (10) du n° 51, qui deviennent 



(1 



« 2(=-ÏH 2(i-S)-- 2( z -"ë)=* 

2[-(T-Sf)-r(x-S)]- fc 

» 

Ces équations, dans lesquelles les actions mutuelles dispa- 
raissent, feront partie de celles qui sont relatives au mouve- 
ment d'un système entièrement libre. 
S'il s'agit d'un système à liaisons, on obtiendra toutes les 

d*x 
équations du mouvement en remplaçant X par X — m -gr» 
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d*r 
Y par Y — m -,£-. • • • dans les formules (i 3) du n° 52, qui de- 
viennent 

v d*x . dL t » </L, 

W * { !fy~*~ * df "*" °' 



L'équation (n) du même numéro donne 

Z[(*--SM i --30*~(»--SH-* 

et dans le cas d'un potentiel <p, x>u lorsque 

rfx djr ttz dx 



on a 



(16) 2 iff (^** -h -^*r -*- -jp **) = *?(*• r» ». **. • • •). 

55. Principe du mouvement du centre de gravité d'un sys- 
tème libre. — En désignant par x lf y l9 z x les coordonnées du 
centre de gravité de la masse totale M, nous avons vu (il) 
que 

d l x d*x- 

de itt* 9 

et les équations (i4) du numéro précédent donnent, par suite, 

d*x 

(17) (M^ = 2Y, 

dt 2 

Or ce sont les équations du mouvement d'un point libre de 
masse M; donc : le centre de gravité d'un système matériel 
libre se meut comme un point matériel où la masse totale 
serait concentré, et qui serait directement sollicité par toutes 
les forces agissant extérieurement sur ce système. 
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De sorte que les problèmes que nous avons résolus sur le 
mouvement d'un point pesant n'ont pas le caractère abstrait 
que l'on pourrait leur attribuer à priori, et se rapportent au 
mouvementdu centre de gravité d'un corps pesant, quelles que 
soient d'ailleurs sa forme et son étendue. 

Si le système n'est soumis qu'à ses actions mutuelles, le 
centre de gravité est animé d'un mouvement rectiligne et 
uniforme, ce qui constitue ce que l'on appelait autrefois le 
principe de la conservation du mouvement du centre de gra- 
vité, qui est notamment applicable : i° au centre de gravité 
d'un projectile qui éclate, du système d'une arme à feu du 
projectile et de la charge; 2 au système solaire en faisant 
abstraction des attractions exercées sur ses différents éléments 
par les étoiles fixes, etc. 

56. Équations du mouvement d'un système matériel libre 
relatives à une rotation virtuelle, en le considérant comme 
formant un système invariable. — Les équations (1 5} donnent 

Pour abréger» désignons par 3TL ou 0311/ la droite qui re- 
présente le moment résultant des forces extérieures ou Taxe 
des moments de ces forces, et par DIL S9 31L,, 3IL, ses projec- 
tions sur Ox, Oy, Oz; les équations précédentes deviennent 

V«/ d*z d'r\ ^ 

\% / d*y d'x\ w • 

Ces équations sont susceptibles des interprétations géomé- 
triques suivantes : 
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i° Interprétation relative à l'axe du moment des quantités 
de mouvement. — Soient 

v r% la projection de la vitesse de m sur le plan des jz; 
p 7 , sa distance à l'origine des coordonnées. 

En se reportant au n° 53 de la I" Partie, on a 



Or 



S 1 "^"**)^ 11 "^^ 



Vi ( d % * d*y\ <*\? I àz <ly\ 

par suite 

Or, si l'on compose les axes des moments, par rapport au 
point O, des quantités de mouvement de ni, m',..,, on obtient 
une résultante que nous désignerons par Q, et en appelant Q, 
sa projection sur Ox, l'expression précédente devient 

et de même 

<■) \ d 

dï Q '= 3 ^ 

• ao.-*.- 

D'après ce que nous avons vu, les formules (a) expriment 
que : le moment des forces extérieures est représenté en gran- 
deur et en direction par la vitesse de l'extrémité de Vaxe du 
moment résultant des quantités de mouvement ou par l'accé- 
lération de Vaxe du moment considéré comme une simple 
vitesse. 

Ce théorème permet de simplifier notablement un certain 
nombre de questions de Mécanique, comme nous le verrons 
plus loin. 
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2° Interprétation relative aux aires. — Nous avons vu 
aussi (53, 1" Partie) que 

(ydz—zdy) 

m 

n'est autre chose qne le double de la projection b x dt sur 

Taxe Ox de la droite Obdt ou bdt 9 qui représente Taire dé- 
crite dans le temps dt par le rayon vecteur mené de l'ori- 
gine au point m. 
Les équations (ig) deviennent ainsi 

a — Imb = DU. 

ut * * . 

Portons, à partir du point sur les directions de 06, 06',..., 
des longueurs respectivement proportionnelles aux produits 
mb f mb',... t nous obtiendrons une résultante OB que nous 
pourrons représenter par MB, H étant la masse totale du 
système, et B ce que Ton peut appeler la vitesse arêolaire 
moyenne. Nous aurons 

(?) <aM^2r = 3ÏL r , 

a M ^ = arc 
dt * 

Or, si l'on considère OB comme une vitesse, ces formules 
expriment que sa dérivée géométrique ou V accélération arêo- 
laire moyenne, multipliée par le double de la masse totale, 
représente en grandeur et en direction le moment des forces 
extérieures qui agissent sur le système. 

Puisque b = b s -+- b x -+- b t est une vitesse arêolaire, le pro- 
duit mb pourrait être désigné sous le nom de quantité de mou- 
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ventent aréolaire, de même que m^- serait une force aréo- 

faire. Les équations ((3) exprimeraient alors que la résultante 
des forces aréolaires représente, en grandeur et en direction, 
l'axe, réduit à moitié, du moment des forces extérieures. 

3° Principe des aires. — Supposons que le système ne soit 
sollicité par aucune force extérieure; les équations ((3) don- 
neront, en désignant par C„ Ç,, C„ des constantes, 

/ Zm* x = C„ 

ce qui exprime que la somme géométrique des droites qui 
représentent les produits des masses par les aires décrites 
dans l'unité de temps par leurs rayons vecteurs est constante 
en grandeur et en direction. C'est, en résumé, ce que l'on ap- 
pelle le principe des aires qui, comme on vient de le voir, 
n'est qu'un cas particulier d'un théorème bien plus général. 

En appelant C = \/Cl -+- C£ ■+■ M la somme géométrique 

Cx-i-C,.-!- C,, nous avons 

1 mb = C. 

Les angles a, (3, y donnés par 

COSa = -fj COSp- -rf> COS7=>^ 

détermineront la position de la normale à un plan fixe, sur 
lequel évidemment la somme des produits des masses par les 
aires décrites dans l'unité de temps est maximum. 
Ce plan a reçu de Laplace le nom de plan invariable. 

57. Théorème relatif au mouvement d'un système libre par 
rapport à son centre de masse supposé fixe. — Concevons 
que l'on imprime au système matériel un mouvement de 
translation égal et contraire à celui de son centre de masse G. 
Ce centre sera ramené au repos; mais, en appelant 9 son ac- 
célération à un instant quelconque, il faudra, dans le mouve- 
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ment relatif que prendra le système par rapport à G, tenir 
compte, indépendamment des forces extérieures, des forces 
— m 9, — m'9,... de direction contraire à 9 agissant sur m, 

m' y .... 

Soient 9,, ?,, 9, les composantes de 9 parallèles à trois axes 
rectangulaires G„ G r , G, passant par le point G, on a 

d'où 
et 

et Ton aurait deux équations analogues relatives aux axes 0/ 
et Oz. On voit ainsi que les forces my ty my f , 019,,... ne pro- 
duisent aucun effet sur le mouvement de rotation autour du 
point G du système considéré comme invariable. 

Donc : les théorèmes des moments, des aires, etc., subsistent 
par rapport au centre de gravité comme s'il était fixe. 

Il suit de là que le mouvement dû à l'action de forces exté- 
rieures d'un corps solide se compose de deux mouvements : 
i° Vun de translation du centre de masse; 2 l'autre de rota- 
tion autour de ce centre considéré comme fixe ('). 

Remarque. — Supposons qu'au lieu de ramener au repos le 
centre de masse du système on y ramène l'un quelconque de 
ses points m; en faisant passer les plans coordonnés par ce 
point et désignant par l'indice 1 les coordonnées qui se rap- 
portent au centre de gravité, on aura par exemple 

d'où 

ce qui signifie que l'on devra tenir compte du moment de la 
force M9, de direction contraire à l'accélération de m, consi- 
dérée comme appliquée au centre de masse. » 



(•) On arrive au même résultat au moyen des équations (18), en transportant 
les coordonnées parallèlement à elles-mêmes au centre de masse et en ayant 
égard aux relations (17). 
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58. Théorèmes relatifs aux quantités de mouvement et aux 
inïpulsions des forces dans le mouvement d'un système libre. 
— De l'équation 

2 m —r-r = ZX 
dt* 

on déduit, en désignant par l'indice o les quantités qui se 
rapportent à l'instant considéré comme initial 



*[-§—(£).]=""• 



i° Donc, en projection sur un axe, l'accroissement des quan- 
tités de mouvement est égal à la somme des impulsions des 
forces extérieures. 

Soient e., v les vitesses correspondant aux temps /. et /. 

La résultante géométrique mv — mv ê9 que nous désignons par 
mu, est ce que Ton peut appeler la quantité de mouvement 
gagnée', puisque mv est égal à mv % augmentée géométrique- 
ment de mu; de la même manière mv* — mv=.~- mu peut être 
désigné sous le nom de quantité de mouvement perdue. 

L'indice % indiquant la projection d'une longueur sur un 
axe Ox> il vient 

2mu x = 2/Xrff, 
2/«« r = IjYdl, 
lmu s = IJZdt. 

Nous savons (i3) construire l'impulsion totale de X, Y, Z, 
dont nous représenterons les composantes par 

fXdt = X', 
/Yrf/ = Y\ 
fZdt = Z'; 



nous aurons par suite 

(21) 

ou 



( Imu, = 2X\ 
} 2mw r = 2Y' 1 
( 2mu s = 2Z', 



i l(X' — MU X )~ O, 
(M) 2(Y'-/IW r )=0, 

( 2(Z' — //w 4 )r= o; 
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en d'autres termes : 

i° Les résultantes des quantités de mouvement perdues et 
des impulsions des forces se font équilibre sur un même point. 

La première des équations (20) du n°56 donne 

(a3) ï^^- ^(^,= 2/011^. 

On a des équations semblables relativement aux axes Ojr, 
Oz; or, si OQ est le moment total des quantités de mouve- 
ment me, mV,.. M et OQ. celui de mv 9% m'v,,..., on pourra con- 
sidérer QQt comme étant le moment gagné des quantités de 
mouvement, de sorte que ces équations exprimeront que le 
moment gagné des quantités de mouvement représente, en 
grandeur et en direction, le moment total des impulsions des 
forces. 

Soient 

u r% la projection de u sur le plan yz; 
q x , sa distance au point 0; 

fDK> s dt = DVJ X le moment par rapport à x de l'impulsion 
totale des forces extérieures qui sollicitent le point m. 

Supposons que, par des circonstances particulières, comme 
nous en ferons connaître ultérieurement, les positions des 
points du système n'ont pas varié d'une manière appréciable 
dans un intervalle où les vitesses ont éprouvé des changements 
notables en grandeur et en direction. On est ramené à consi- 
dérer v comme la résultante de deux vitesses simultanées v ê 

m 

et u dont le point m serait animé; de sorte que l'on a 

(f r*Pr*= ('>,/>/.)• -♦-"r.Tr*' 

par suite 

Or le premier membre de cette équation n'est autre chose 
que le moment de la quantité de mouvement gagnée mu par 
rapport à Ox; en appelant [i le moment de mu par rapport au 
point 0, fx g la projection de l'axe de ce moment sur 0„ il vient 

l 2(31^-/0 = 0, 

(a4) l*(3fcj-fV) = °. 
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ce qui signifie que : 

3° Lorsque les éléments matériels d'un système n'éprouvent 
pas de déplacements appréciables y le mouvement total par 
rapport au point des impulsions des forces extérieures et 
des quantités de mouvement perdues est nul. 

De ce théorème, du précédent et du n° 51, on conclut que : 

4° Pour un système libre dans les conditions ci-dessus énon- 
cées, les impulsions des forces extérieures et les quantités de 
mouvement perdues se font constamment équilibre sur le sys- 
tème considéré comme invariable. 

Corollaire. — Si le système n'est soumis à aucune force 
extérieure, les quantités de mouvement gagnées ou perdues 
se font équilibre sur le système. 

59. Théorème de M. Yvon Villarceau. — Si l'on ajoute les 
équations (i) du n° 12 relatives au mouvement d'un point, res- 
pectivement multipliées par x, y, z 9 on obtient 

Mais on a 



ri / d.r dr dz\ dx 2 - 

dt \ dt J dt dt J 



d.r dr dz\ dx 2 -¥-dr 1 -hdz 2 d 2 x d i r d 2 z 

dt 2 dt 2 J dt 2 * dt 2 ' 



ou, en appelant v la vitesse et t, la distance de m à l'origine 
des coordonnées, 

d dx, . d 2 .r d 2 Y d 7 z 

dt dt dt 2 J dt 1 dt 1 

et l'équation (25) devient 

( 26) m* = - ^L 2 - (Xx -t- Yj -+- Zz). 

Si m fait partie d'un système matériel , on aura, en faisant 
la somme des équations semblables établies pour tous les 
points du système, 

(2 7 ) 2m^=iïm^-2(Xx-4-Yj-Z3). 
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Cette équation, où les X» Y, Z comprennent, bien entendu, 
les actions moléculaires, qui constitue le théorème de H. Vil- 
1 arceau, est tout à fait distincte de celle des forces vives, 
puisqu'elle fait connaître la force vive à un instant donné, et 
non l'accroissement de la force vive au bout d'un intervalle 
déterminé. 

Considérons la portion du second terme du second membre 
à laquelle donnent lieu les actions mutuelles. Soient r la dis- 
tance des molécules m, m', et mm'f[r) leur action mutuelle 
positive ou négative, selon qu'elle est attractive ou répulsive; 
on a respectivement pour m et m' 



•*• ^^^ *E «•■ j • /«. » »*7 ■ mf* 



Xx — — mm'f(r) - - x, X'x' = — mm'f[r) ' '— x\ 



d'où 



(.r — .r'V 
Xx -h X'x'— — mm'f[r) - -• 



On trouverait des expressions analogues relativement aux 
deux autres axes, de sorte que l'action mutuelle de m, m' 
donne le terme 

Si donc on considère maintenant les X, Y, Z comme se rap- 
portant exclusivement aux forces extérieures, l'équation (26) 
devient 

(a8) 2mv 2 =-2m~ -+- Itmn'f(r) r — x(Xx-4- Yj-h Iz). 

Le terme Xx -+- Y y -h Zz n'étant autre chose que le travail 
de la force R, dont les projections sont X, Y, Z pour un dé- 
placement virtuel de m égal et parallèle à t, on peut encore 
écrire 

1 d 3 ' 

(29) 2mt>*= - 1m -— -h 2mm' f(r) r — 2Rt, COS(R, t). 

Remarques. — i° L'équation (26} s'applique évidemment 
au mouvement du centré de gravité où toute la masse serait 
concentrée (55), en observant que les actions mutuelles dis- 
* paraissent. 



PRINCIPES GÉNÉRAUX, 255 

a° La même équalion a lieu aussi dans le mouvement relatif 
de la masse par rapport à son centre de gravité; c'est ce que 
Ton reconnaît en rapportant m, m' t . . . à trois axes parallèles 
aux premiers passant par ce point, en ayant égard à la remarque 
précédente et au théorème de Kœnig (41). 

Examen d'un cas particulier. — Supposons que le système 
matériel ne soit soumis qu'à l'action d'une pression p unifor- 
mément répartie sur sa surface, et que l'origine se trouve 
dans l'intérieur de la masse; soient don un élément de cette 
surface et N sa normale, nous aurons 

2Rt,cos(R, v) = — /?/vcos(N, t)^, 

l'intégrale s'étendant à la surface entière. Or Q ' doy 

n'est autre chose que le volume du cône ayant son sommet 
en O et dcù pour base; de sorte qu'en appelant V le volume 
du système, l'expression précédente se réduit à —SpVel 

l'équation (29) à la suivante 

1 

(3o) ^it> 7 ±±Xm^ r -h2mm'f{r)r-hZp\, ' ' 

qui nous sera utile plus tard. 

Corollaire. — Théorème de Clausius relatif à la moyenne 
force vive d'un système. — Considérons un système matériel 
animé d'un mouvement tel, que les positions et les vitesses 
des éléments qui le constituent restent comprises entre cer- 
taines limites , et proposons-nous de déterminer la moyenne 
force vive du système pour un intervalle compris entre les 
époques /. et t. L'équation (27) donne 

_^ ^ / mv*dt 

Le premier terme du second membre de cette équation 
devient nul à la Un de chaque période, lorsque le mouvement 
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est périodique; si le mouvement n'est pas régulièrement pé- 
riodique, ce terme ne devient pas régulièrement nul; mais, 
comme il le devient de temps en temps et que de plus il est 

affecté du coefficient -j il devient insensible lorsque 

t — t % devient suffisamment grand. 

En ne considérant que la moyenne force vive et la moyenne 
des valeurs de Xx, Y y, Zz, il vient 

M. Clausius, qui est arrivé à cette relation avant que M. Y. Vil- 
larceau n'eût établi son théorème, a donné au second membre 
le nom de viriel. 

m 

60. De la similitude en Mécanique. — Deux systèmes ma- 
tériels (S) et (S'), formés de corps solides réagissant les uns 
sur les autres, sont en mouvement; ils sont composés de 
masses élémentaires correspondantes m, m',... dont le rapport 
est constant. Soit 

m r 

Ces points sont, au bout de temps proportionnels, les points 
homologues de deux systèmes semblables. Posons donc 

a, e, de même que (3, étant des constantes; x, y, z les coor- 
données de m au bout du temps t; x', y', z' celles de m' au 
bout du temps correspondant /'. Les droites qui représentent 
les forces extérieures F, F', agissant sur m, m', forment elles- 
mêmes, au bout des temps t et ? y deux systèmes semblables; 

soit 

p/ 

■p =7i 

/ étant une nouvelle constante. 

Proposons-nous de déterminer la condition que doivent 
remplir les coefficients de proportionnalité pour que les choses 
aient lieu comme nous l'avons admis. 
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On a pour (S) et (S') 

(«) 2 W \W * XH - S" ^ + ^^) = »{X«r+ Y»r+Zfa), 
{b) 2 m (Ç ,,e ' + ^ '?'+ S" '*') = S ( X '* x '-'- Y V+ Z '**')- 

Cette dernière équation devient, eu égard aux condi- 
tions que nous nous sommes imposées et remarquant aue 

*L -YL- - 

\~Y y, 

r 

Pour que cette équation soit compatible avec (a), il fout 
que 

a& _ 

d'où 



(0 



lob 



On voit sans peine que le rapport des vitesses est donné 
par la formule 

Applications. 

i° Si deux points de même masse m, m', sans vitesse ini- 
tiale, sont attirés par un centre fixe proportionnellement 
à la n ihm puissance de la distance, ces deux points seront à 
des distances proportionnelles du point après des temps 



i— « 



q— ) • (Théorème d'Euler.) 
On a, en effet , 



a Oui' 



Om 

d'où, d'après la formule (i), 



i- n 

a 



c =s a 

«7 
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i° Si deux pendules simples, de longueurs l et /', oscillent 
respectivement sous l'influence des gravités respectives g et g, 
en supposant qu'ils soient écartés d'un même angle de la ver- 
ticale, les temps qu'ils mettront à exécuter leurs oscillations 
ou à parcourir des arcs semblables seront dans le rapport 



de 
Car 



vW? 






• 

et la formule (i) conduit immédiatement au résultat énoncé. 
Le théorème de la similitude en Mécanique, dû à Newton, 
pourrait recevoir d'heureuses applications dans l'établissement 
des machines, en se proposant, par exemple, de faire une ré- 
duction d'une machine type dans des rapports déterminés. 

§ III. — Des petits mouvements d'un système de points 

matériels. 

61. Équations des petits mouvements d'un système à liai- 
son. — Considérons un système matériel assujetti à des liai- 
sons, en équilibre stable sous l'action de forces dépendant 
d'un potentiel <p. 

Si l'on fait subir aux points du système de petits déplace- 
ments en leur imprimant de petites vitesses, ils exécuteront 
chacun, par rapport à sa position d'équilibre, une série de 
petits mouvements que nous nous proposons d'étudier. 

Nous avons (54) 

Soient 

s,, $„. . . celles des k coordonnées, au moyen desquelles on 
peut exprimer toutes les autres, ou encore A* autres variables 
au moyen desquelles on peut exprimer toutes les coordon- 
nées, en satisfaisant aux équations de liaison; 

*,, a„ ... les valeurs de ces variables qui correspondent à 
l'équilibre. 
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Posons 

s i = a i "*■ Xi> ^p^ *î ~*~ Xi> • • • • 

Nous supposerons que les déplacements %, sont assez petits 
pour que l'on puisse en négliger les puissances supérieures à 
la première; les coordonnées seront alors des fonctions li- 
néaires des Xi el pourront être représentées par 

r =.rf-»-*iZr-+-*,Zi-+----. 



#<» ^ô <?o a'o • • • étant des quantités connues, ainsi que les va* 
leurs x 99 y %9 z 9 , . . . de x, y, z, . . . lors de l'équilibre. 

Si l'on porte les expressions (2} dans l'équation (1), on 
trouve 

(3) 1 -4-Va ^.^a^^+a ,n **+ "Wv-4- -o« 

en posant 

Si Ton développe <p (a f -4- x.» a » *+■ Xj» • • • ) suivant les puis- 
sances ascendantes des petites quantités x,» X*» &»•••> * es fermes 
du premier ordre sont nuls en vertu de l'équilibre supposé 

pourx,= °» Xt :=z0 *' m '> el ' on a > en sen tenant aux termes 
du second ordre» 

(5) j "" ?la ' ,3fJ, •• ,, " H âV^; Xr; "f/aJ x ^ ,, • 

d'où 

. /</'« </'<p </'? \, 

»7- 



*6o DEUXIEME PARTIB. — CHAPITRE V, 

L'équation (3) donne par suite, en identifiant les coeffi- 
cients des dx r . . . , • 

A « de A, » a dt 2 

_ d*y (Pn> d*y 

~~ dï\ Xx "*" 7h^û t X * "*" db^S" Z» "+■ ■ • ■ » 

(6) i A £* +*!£& + 

_ r/ 2 * </'? r/ 2 ^ 



Ces équations seront satisfaites par des valeurs de la forme 
/i,, /«„, . . . , p, e étant des constantes, et Ton aura 



• 



d 2 v d** rfV- 

(8) { , . , .1 > ' d l 9 . r/'o . 



En éliminant les fr— 1 rapports tt't- 3 '"* entre ces équa- 
tions, on obtiendra une équation en p du degré Ar, dont toutes 
les racines devront être réelles, positives et inégales; car au- 
trement il entrerait dans les expressions de x,> &»••• des expo- 
nentielles ou des termes croissant avec le temps; mais alors 
les déplacements ne resteraient plus très-petits, et l'équi- 
libre, contrairement à ce que l'on a supposé, ne serait pas 
stable. 

À chaque valeur de p correspondra un système de valeurs 

déterminées de -A > tV-* et deux arbitraires A„ e. Soient p, 
p',. . . les racines de l'équation en p; en donnant les mêmes 
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accents aux arbitraires correspondantes, le système de valeurs 

/ X, = A|Sinv/p(* -+■ «) -h ^sin^p' (/-+-«') h-.." , 

\ •••••••■••••«..•••••••••••••••■«•••••••■•• 

renfermant ik constantes arbitraires sera la solution générale 
des équations (6). Les arbitraires se détermineront par les 

conditions que x„ Xr"->"~J7' "Jf'"' a * ent des valeurs données 
pour / = o. 

62. Stabilité et instabilité de l'équilibre. — Si dans l'ex- 

i V* l dx* dv* dz*\ 
pression de la demi-force vive - \ m ( -^-- -4- —- -4- -j^ ) 

on remplace x y y, z,. . . par leurs valeurs (2), en ayant égard 
aux relations (4), on trouve pour résultat 



:2(*.f **•##) 



Appelons T le résultat de la substitution de h i9 hjh -£'» -&* 

J at at 

ou posons 

T ^i 2 ( V'i'-+- Ay/i^). 

Si V est le résultat de la substitution de h { et hj à 7,, % y ; 
dans le second membre du développement (3) de <p, on a 

Les équations (6) peuvent se mettre sous la forme suivante : 

<IT d\ 
*dh x +ïïî= ' 

r/T dV 



•a ""1 
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Si Ton ajoute les équations respectivement multipliées 
par Ai, A s , /i s ,..., et que Ton remarque que T elV sont des 
fonctions homogènes du second degré de ces quantités, on 

obtient 

P T-+-V=o, 

d'où 

T 

A des valeurs réelles de p doivent correspondre des valeurs 
réelles de A,, Ai, A,,...; la fonction T, par sa nature, est essen- 
tiellement positive; pour que les valeurs de p soient positives, 
il faut donc que V soit négatif pour des valeurs suffisamment 
petites de x,, &»• • •» el P ar suite pour les valeurs respectives 
A., A„... qui sont du même ordre de grandeur, ou encore que, 
lors de l'équilibre, le potentiel soit un maximum ; dans ee cas, 
les intégrales seront de la forme (g) et les déplacements res- 
teront très-petits; en d'autres termes, l'équilibre sera stable, 
résultat auquel nous sommes déjà arrivé d'une autre manière. 

Si 9 (a,, a„. . .) est un minimum, les valeurs de p sont néga- 
tives, c'est-à-dire que les déplacements x,> X 3 "- seront repré- 
sentés par des sommes d'exponentielles et ne pourront pas, 
par suite, rester très-petits; d'où il suit que, lorsque le poten- 
tiel est un minimum, l'équilibre est instable. 

63. Principe de la coexistence des petites oscillations. — 
On voit, en se reportant aux formules (g), que le mouvement 
général du système matériel est le résultat de la composition 
des mouvements oscillatoires partiels, correspondant respec- 
tivement à chacune des valeurs de p. 

Considérons en particulier celui de ces derniers qui dépend 
de la valeur p, nous aurons 

X, = A, sin v/p(' -+- , 
X a = / 'iSinv/p (/H-f), 



Si, d'après les conditions initiales du mouvement, le sys- 
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tème de vibrations considéré est unique, c'est-à-dire si les ht 
sont nuls, tous les points du système reviendront en même 
temps et périodiquement à leurs positions d'équilibre. 
Revenant au cas général, lorsque les durées des oscilla- 

tions simples — » -=>••• seront commensurables, le système 

vp vV 

matériel reviendra au même étal au bout de chaque intervalle 
de temps égal à la plus longue. 

64. Principe de la superposition des petits mouvements. 
— Supposons que, pour certaines données initiales 

dt " dt a » itt "*>'"> 

le mouvement soit défini par les intégrales 

Xi ==r ^i» Xa = 'î> X* = £j» ai = 'i»""' 

que, pour d'autres conditions initiales 

Xi == Pi » X* == Pi* • ' • » 

on ait 

X. =V X, = *: 

et ainsi de suite. 

Pour les données initiales, qui sont respectivement les 
sommes des précédentes, 

• X*= «l ■*" Pi -î- • ■ • i Xt = *i + Pi + • • m 

le mouvement sera représenté par les sommes des intégrales 
ci-dessus, 

Xi = Si -*- V+- • • • i Xi = Ç» + »i + • • • . 

car ces dernières expressions vérifient les équations différen- 






,• • • • 
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tielles linéaires du mouvement, el se réduisent aux valeurs 
initiales données lorsqu'on y fait f = o. 

Ce théorème, d'après lequel les petits mouvements se su- 
perposent sans se nuire, permet de donner l'explication d'un 
grand nombre de faits relatifs aux ondulations des liquides, à 
l'acoustique, à la lumière, etc. 

65. Introduction de forces constantes, — Superposition des 
effets. — Supposons qu'au lieu d'avoir abandonné le système 
matériel à lui-même, après lui avoir fait subir un petit ran- 
gement, on y ait introduit de nouvelles forces constantes 
en grandeur et en direction, capables toutefois de ne produire 

que des déplacements très-petits. 

d*ûc d*v* 
On voit qu'il suffira d'algmenter de constantes -7-7» "tt*"' 

dans l'équation (1), ou -^> ~rf7r>"' dans ^ es équations(3), 

ou enfin d'introduire des constantes A, B, G,... dans les équa- 

d ' y* 
tions (6), qui, résolues par rapport aux -^r» donneront des 

résultats de la forme 

-7^ =*-»-/>, *,-♦-/>, &-!-/>, &-+-.. > 



(10) { (U 



tW 



C-*-'.*!-*- r .X»-»- r jX» -*-■•■! 



A, B, C, . . ., /?„ p u p 3 ,..., </., q*> q 9 ,. . . étant des coefficients 
connus. 
Mais si l'on pose 

aif (ht a if ... étant des constantes déterminées par les équa- 
tions 

X -h p i a ï -h p t a 2 -+- . . . = o } 
B -+- f/ x a x -+- q 7 o a -h . . . = o, 
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■ 

les équations (10) deviennent 



dt 



r =/»,"i + />.«»■+- 



et Ton voit que w,, i* a ,. . . ne sont autre chose que les valeurs 
de Xi> Xi>- • •> correspondant à l'équilibre après l'introduction 
des nouvelles forces; on a d'ailleurs 

rlu x dy y 

Ht " ~ât """' 

d'où l'on déduit que les vitesses sont les mêmes par rapport à 
l'un ou l'autre état d'équilibre et l'on peut encore énoncer 
ce théorème : 

Lorsque, dans un système dérangé très-peu d'une position 
d'équilibre stable, on introduit des forces très-petites, con- 
stantes en grandeur et en direction, le mouvement de chaque 
point matériel par rapport à sa nouvelle position d'équilibre 
est le même que celui qui est relatif à sa première position 
d'équilibre, si les circonstances initiales sont identiques dans 
Vun et l'autre cas. 

On voit aussi sans peine que le mouvement du système est 
le résultat de la superposition de deux autres; l'un corres- 
pondant à l'état initial sans l'introduction des nouvelles 
forces, l'autre à l'introduction de ces forces, sans déplace- 
ment ni vitesse à l'origine du temps. 

Aux deux théorèmes précédents, on peut ajouter le suivant, 
qui n'est pas moins évident : 

Les mouvements produits par les divers groupes de forces, 
dans lesquels on peut décomposer les nouvelles forces, se com- 
poseront entre eux géométriquement. 

66. Remarque relative au cas où le système se meut dans 
un milieu résistant. — En ne considérant que le cas où les 
vitesses des éléments matériels du système sont très-faibles, 
nous pourrons considérer la résistance du milieu sur chaque 
élément comme proportionnelle à sa vitesse; ce qui nous 
conduit à remplacer, dans les seconds membres des équa- 
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tions(io),A,B,C,... par des sommes de termes proportionnels 
à 57' 57 '•• et a poser 



les coeffîcienls D, étant des constantes. 
On satisfera à ces équations en posant 

(12) j 



o), û>',.. . étant des constantes de l'ordre de D„ D„..., c'est-à- 
dire des quantités très-petites si le milieu est très-rare, et 
dont on pourra négliger les puissances supérieures à la pre- 
mière. 

En faisant d'abord abstraction de la résistance du milieu, c'esi- 
à-dire en supposant D, = o, D,= o,.'.., <ô=o, w'=o,..., on dé- 
terminera les valeurs de o t -ri -rv" En substituant ensuite 

les expressions (12) dans les équations (1 1), on aura des équa- 
tions linéaires en o>, g>',.-* qui permettront de déterminer ces 
inconnues. 

67. Formules de Cauchy. — Dans ce qui précède, nous 
n'avons considéré qu'un système composé d'un nombre li- 
mité d'éléments matériels assujetti à des liaisons, en compre- 
nant dans un même potentiel les forces extérieures et les ac- 
tions mutuelles. Quoique la loi que suivent ces dernières «nous 
soit complètement inconnue, on peut, comme nous allons 
le voir, arrivera des conséquences générales très-importantes. 

Si un système matériel sans liaisons, comprenant sous un 
très-petit volume un grand nombre de molécules, comme cela 
a lieu pour les corps de la nature, n'éprouve que de très-petits 
déplacements, on peut, sans4aire aucune hypothèse sur la loi 
des actions mutuelles, réduire à trois équations aux diffé- 
rentielles partielles les équations des petits mouvements, en y 
introduisant des constantes qui ne dépendent que du grou- 
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pement moléculaire du corps en équilibre sous l'action de 
forces extérieures déterminées. 
Soient, à l'état d'équilibre, 

*t y> * les coordonnées, par rapport à trois axes rectangu- 
laires fixes Oxj Oy, Oz, d'une molécule de masse m 9 ; 

X, Y, Z les composantes parallèles à ces axes de l'accélération 
due aux forces extérieures qui agissent sur #n # ; 

rla distance de m, à une autre molécule m dont les coordon- 
nées sont Jf + A,/4-A, z+A; 

mm.f(r) l'action mutuelle de m, m, (30). 

Nous aurons, pour exprimer que m, est en équilibre, en po- 

flr) 
sant ?(r)=: ^— -, 

IX -h 2my (r) /* = o, 
Y H-I/wç(r) /• = o, 
Z -+- 2/wq> (r) l=o. 

Soient, à l'état de mouvement, x ■+- g, jr-k- v, z ■+- c*>, les coor- 
données de /lit. Les coordonnées correspondantes de m, en 
s'arrètant aux termes du second ordre, seront 

. du . du , du , 

dx dy dz 

i///*//., d*u ., rf*«» a ^ a// //. *^* tt n ^^« i,\ 
u \djc a /(j J rf« a r£r<7r r/xr/z r(r<fe / 



OU 



U -4- Jtf , 



en posant, pour abréger, 

* du , du . du . 

S U = -7- /f -♦- — A' -4- -r- / 

«j? rt/ dz 



!/««,, d 2 u i9 d*u _ ikd i u t . 

-f--(— r /i* H r* , + -rr/ 1 +- — -M 






ai/'n , , ikd 



-/1/ 



r&r/fe flf/rf 



dz } 
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Si r -h ir est ce qu'est devenue la distance r, nous aurons» au 
lieu des équations (i), les suivantes : 

d*u 

X — -h 2 my (r ■+- Sr) (h -4- Su) = o, 



en supposant que X, Y, Z n'aient pas varié d'une manière ap- 
préciable pendant le mouvement. 
Il vient donc 

d*u 

— -= 2/w<p(r -f- Sr) (h -h Su) - 2/w ? (r) h, 



et Ton a, aux secondes puissances près des déplacements» 

<p(r-f- Sr) = y(r)-hy'(r)Sr 1 

d'où 

^ = 2 m [> (r) Su -+- ? ' [r)hSr] ; 

puis 



hSu-h ÀSv -t- iSw 



r 

et, par suite, 



!» j5=2»["" , " +!: r ! *" 



£tt -+-X£f'-*- /£«') I) 



On obtiendra donc enfin les équations du mouvement en 
remplaçant dans ces dernières du, de, iw par leurs valeurs (a). 

Si nous considérons en particulier le cas d'un corps homo- 
gène, comme des molécules de même masse m sont groupées 
symétriquement autour de m» on a 

2/Wf (r) h -- o, 2/w? (r) A — o, 2my[r) h = o, 
2/«f (r)M = o, 2ffj^(r)A/=o, 2//i? (r)X7= o, 

2«ï^i*«i=o 
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De sorte qu'en posant 

I c = ± y « s^W= i y „ 2^ *•/•= : y ,„ ^ */•, 

les équations (3) deviennent 



Mais il existe, entre B et G, une relation résultant de ce que 
les constantes sont indépendantes de l'orientation des axes 
parallèles à Ox> 0/> Oz, passant par m 9 . 

Soient, en effet, 

a, (3, y les angles de l'axe des z avec de nouveaux axes; 
A', k't V les coordonnées relatives à ces axes et correspon- 
dant à A, h, l. 

On a 

/ = H'cosol h- X-'cosp -h /'CO87, 

B= - j^w— r —t = B(cos 4 a-+-cos 4 p -h C08 4 7) 

-r- 6 C (COS* a COS a p -h COS 1 a COS* 7 -h COS* P COS* 7) , 

et, comme ' 

COS*a -r- COS*6 H- COS*7 = I , 
1 — COS*a — COS 4 P — C03 4 7 = a (C03*a C03,P -h COs'a C03 a 7 COS*P COS*7) , 

il vient 

B = 3C. 

Si nous substituons à \t! sa valeur, et que nous posions 

aA=f* — X, aC = fA-t-X l 

* _dtt do dw 

~~ dx dy dz 
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et en général 

At - d'F r/'F rf'F 
dx* tlf dz 1 ' 

A 2 F étant ce que Lamé appelle le paramètre différentiel du 
second ordre de la fonction F, les équations (5) prendront la 
orme simple 

■ 

Le volume élémentaire dxdydz est devenu, à la suite du dé- 
placement, 



= dxdydz ( i-f- ^- H- "-V- -f- "r ) 



dr^Vz) 



et il a aussi éprouvé une augmentation relative égale à. 9 qui 
représente ainsi la dilatation cubique au point m». 

En ajoutant les trois équations (6) respectivement différen- 
tiées par rapport à x, y, z 9 on obtient 

as-^^+^ri^ + ^ + arj» 

pour l'équation du second ordre, à laquelle satisfait la dilata- 
tion cubique. 
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CHAPITRE VI 

STATIQUE. 



§ I. — De la réduction des forces appliquées à un corps 

solide. 

68. Nous rappellerons que les conditions d'équilibre d'un 

corps solide 

2X-0, SY = o, 2Z=o, 

(1) 2(Ys-Z.j) = o, 2(Zx-X*) = o, 2(Xj-Yx)=o 

expriment que : i° le travail virtuel des forces qui le sollici- 
tent est nul pour tout déplacement du corps; a° ces forces, 
transportées parallèlement à elles-mêmes en un point, s'y font 
équilibre; 3° les axes des moments des forces extérieures ont 
une résultante nulle. 

Supposons, en particulier, que toutes les forces soient com- 
prises dans un même plan que nous prendrons pour plan des 

xjr; on a 

Z = o, z = o, 

et les équations d'équilibre se réduisent aux trois suivantes : 

2X = o, 2Y=o, 2(X^ — Yx) = o. 

69. Forces équivalentes. — Si un système (S) de forces F, 
F,. . . agissant sur un solide, donne, quel gue soit le déplace- 
ment virtuel, le même travail virtuel qu'un autre système 
composé des forces F,, F*,,. . . qui viendrait à être applique 
au même corps, on peut évidemment remplacer le premier 
système par le second, et Ton dit alors que les deux systèmes 
sont équivalents* 

Il faut donc et il suffit, pour que deux systèmes soient équi- 
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valenls, qu'ils donnent lieu à une même résultante des forces 
transportées parallèlement à elles-mêmes en un même point 
et au même moment résultant en grandeur et en direction. 

Il arrive souvent que , pour simplifier des questions de 
statique, on est conduit à substituer à un système de forces 
un autre système moins compliqué. 

Au point de vue physique, pour que le second système soit 
admissible, il faut que ses différentes forces soient appliquées 
en des points du solide; mais on peut également admettre un 
Système qui ne remplit pas cette dernière condition, en sup- 
posant que les points d'application de ces forces soient reliés 
géométriquement au corps, d'une manière invariable, par des 
droites, puisque ces forces, quoique fictives, du moins en ce 
qui concerne un certain nombre d'entre elles, donnent dans 
les équations (i) des termes équivalents à ceux qui provien- 
nent des forces auxquelles elles sont substituées. 

On peut dire aussi que deux systèmes de forces sont équi- 
valents lorsque, en changeant seulement le sens des forces de 
l'un d'eux, il fait équilibre à Vautre. 

Nous allons étudier les principales propriétés des systèmes 
équivalents. 

i° Deux forces égales F, F' de même intensité, dirigées sui- 
vant la même droite, mais en des points différents dont la 
distance est constante, sont équivalentes; car, d'après une re- 
marque faite au n° 48, ces deux forces donnent lieu au même 
travail virtuel. On peut donc dire que l'on peut considérer une 
force comme appliquée à un point quelconque de sa direction 
pourvu que ce point soit invariablement lié au corps. 

2° Forces concourantes. — Des forces F, F', F", . . . , appli- 
quées à un corps solide, dont les directions concourent à un 
point, peuvent donc être considérées comme appliquées en 
ce point supposé lié invariablement au corps. Elles peuvent 
être, par suite, remplacées par leur résultante quand même sa 
direction ne rencontrerait pas le corps; celte résultante peut 
être elle-même remplacée par un groupe de forces appliquées 
en un point quelconque de sa direction, soumis à la condition 
ci-dessus énoncée, et dont elle serait la somme géométrique. 
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3° Résultante de forces parallèles. 

(a) Cas où toutes les forces sont de même sens. — Poids 
total d'un corps. — Supposons que Ton prenne Taxe Oz pa- 
rallèle à la direction des forces F, F',. . .; en transportant ces 
forces parallèlement à elles-mêmes au point 0, elles ont une 
résultante 

{a) R=2F, 

égale à leur somme. Elles ne donnent des moments que par 
rapport kOx etOj, et ces moments sont 

Si nous considérons F, F', . . . comme les masses de points 
matériels placés aux points d'application de ces forces, nous 
savons qu'il existe un point relié invariablement au corps, dont 
les coordonnées sont 



*i = 



IF* __ 2F> _ 2Fz 



et qui n'est autre chose que le centre G de ces masses, dont 
la situation ne dépend que de la grandeur de F, F', . . . et de la 
position de leurs points d'application. 

On déduit de là 

( 3ïl< = Rr„ 

1 ' \ dR*=— Rx,. 

Les formules (a) et(c) montrent que les forces F, F',... 
peuvent être remplacées par une force unique ou résultante K, 
égale à leur somme, parallèle et de même sens, dont la direc- 
tion passe par le point G que nous savons déterminer. 

En changeant la direction de F, F', . . .,1a résultante restera 
la même en grandeur, et sa direction passera toujours par le 
point G, qui a reçu pour ce motif le nom de centre des forces 
parallèles, et que l'on pourra à l'occasion considérer comme 
son point d'application. 

On peut supposer que les points d'application des forces 
soient les intersections de leurs directions avec un plan dé- 
terminé; alors on voit de suite que leur composition revient 
à celle des rotations de même sens (36, I ra Partie). Il est éga- 

18 
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lement visible, d'après cette analogie, qu'une force ne'peut se 
décomposer que d'une seule manière en deux ou trois autres 
parallèles à sa direction et que, si l'on se donne plus de trois 
points d'application des composantes, la décomposition est in- 
déterminée. 

Pour un même lieu et pour un corps de faibles dimensions, 
relativement à celles de la Terre, comme ceux que l'on observe 
à sa surface, les poids des différents éléments matériels qui 
constituent ce corps, étant proportionnels à leurs masses et 
parallèles entre eux, donnent lieu à une résultante verticale 
égale à leur somme ou au produit de la masse totale par l'accé- 
lération de la gravité, et dont la direction passe constamment 
par le centre de masse, quelle que soit la position du corps; 
c'est ce qui fait donner au centre de masse le nom de centre 
de gravité. Le poids total d'un corps solide est ainsi la somme 
des poids de ses éléments matériels. 

Il peut arriver que la direction de ce poids ne rencontre 
pas le corps, comme cela aura lieu notamment pour un an- 
neau maintenu horizontalement. 

On comprend maintenant ce que c'est que l'unité de force 
adoptée dans les applications de la Mécanique, le kilogramme» 
qui est le poids total d'un décimètre cube d'eau distillée à 
son maximum de densité. 

Application au double mouvement d'un corps solide. — Con- 
cevons que l'on imprime à tous les éléments matériels d'un 
corps solide de masse M un mouvement de translation égal et 
contraire à celui de l'un de ses points m ainsi ramené au repos. 
L'accélération transitoire — 9 , égale et contraire à celle du 
point m, donnera lieu aux forces d'inertie parallèles, 1719, 
m' 9,. . ., dont la résultante M 9 passera par le centre de gra- 
vité G du corps; de sorte que l'on sera ramené à considérer 
le corps comme tournant autour du point m considéré comme 
fixe 9 sollicité par les forces extérieures et par une force d'i- 
nertie égale et contraire à celle^ de toute la masse concentrée 
au centre de gravité, due à l'accélération absolue du point m. 
Ce qui est conforme à ce que nous avons obtenu à la (in du n° 59. 

(6) Cas où tes forces sont de sens contraire. — On détermi- 
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nera la résultante R, R. des deux groupes F, F 7 ,... et F„ F,,... 
pour chacun desquels les forces sont de même sens, mais sont 
de sens contraire de l'un à l'autre groupe. On est donc ramené 
à examiner le cas de deux forces parallèles et de sens con- 
traire; supposons Ri >R. 

Soient O, 0, les points d'application de R, R t . La résultante 
de ces forces transportées parallèlement à elles-mêmes en un 

point quelconque est 

A = R 1 — R; 

mais on voit qu'il existe au delà du point 0, par rapport à 0, 
sur la droite 00„ un point A, déterminé par la relation 

0A =RFR°°" 

d'où 

&.OA = R l .OO r 

Si l'on suppose que la force A soit appliquée au point A, 
cette dernière relation exprime que le moment de A par rap- 
port à est égal à celui de R ( , en remarquant que les dis- 
tances de ce point à & et R, sont proportionnelles à OA, 00,; 
d'où il suit que les forces R, Ri ont une résultante & et qu'elles 
se composent comme deux rotations de sens contraire autour 
d'axes parallèles. 

La décomposition d'une force en deux autres de sens con- 
traire, parallèles à sa direction, appliquées à des points donnés, 
compris dans un plan passant par cette force d'un même côté 
de laquelle ils sont situés, se ramène également à celle d'une 
rotation en deux autres de sens contraire autour d'axes paral- 
lèles au sien, avec lequel ils sont situés dans un même plan. 

Le point d'application A de la résultante &, étant indépendant 
de la direction R, Ri, est aussi un centre de forces parallèles. 

(c) Couples. — La composition précédente ne peut plus 
s'effectuer lorsque les forces sont égales; car on arriverait à 
une résultante nulle située à l'infini, ce qui n'est pas suscep- 
tible d'interprétation. 

Le système de deux forces parallèles égales et de sens con- 
traire F, F, a reçu de Poinsot le nom de couple. 

18. 
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Un couple ne donne évidemment aucun élément dans les 
trois premières équations d'équilibre ou de translation ; il n'a 
d'influence que dans les équations d'équilibre dé rotation, et 
nous sommes conduit à l'étudier à ce point de vue d'une ma- 
nière spéciale. . . , ., 

Soient A, A, les points où la perpendiculaire abaissée d un 
point C du plan du couple rencontre la direction des forces F 
et F,. Que le point C soit placé entre les directions des forces 
F et F, ou au delà de l'une d'elles par rapport à l'autre, on 
reconnaît sans peine que la somme des moments des deux 
forces F, F, a pour expression F. AA, et qu'elle est ainsi indé- 
pendante de la position du centre des moments. 

La distance AA, s'appelle le bras de levier du couple. 

Considérons maintenant le même couple dans l'espace et 

soient 

C le centre des moments {fig. 44 ) ; 

A, A, les points de rencontre des directions de F et F, avec le 
plan normal à la direction de ces deux forces mené par le 

P° inl C - 14. 44. 




Le moment des forces du couple par rapport au point C est 
la résultante géométrique C|î des deux axes C«, C«, des mo- 
ments de F et F„ tracés en ayant égard aux directions opposées 

de ces deux forces. ... • i- c 

Mais on volt Immédiatement, par la similitude des triangles 

Cafi et CAA„ que ce moment n'est autre chose que 

F.AA,; 

en d'autres termes , le moment résultant des forces d'm 
couple par rapport à un point quelconque est constant et éffu 
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au produit de l'intensité de ses forces par leur distance, et 
l'axe du moment est perpendiculaire au plan du couple. On 
comprend ainsi comment ce produit a reçu le nom de moment 
du couple. 

Les théorèmes suivants deviennent évidents par ce qui pré* 
cède. 

i° Un couple peut être transformé en un autre, de même mo- 
ment, situé dans le même plan. 

2 Un couple peut être orienté d'une manière quelconque 
dans son plan, et ce plan peut être transporté parallèlement à 
lui-même. 

3° La composition et la décomposition des axes des mo- 
ments des couples s'effectuent suivant les règles indiquées 
pour les moments des forces. 

70. Interprétation des équations de l'équilibre au moyen 
des couples. — Soient 

le ceçtre des moments; 

OA la perpendiculaire abaissée du point sur la direction de 
Tune des forces F qui sollicitent le corps. 

Supposons le point relié invariablement et géométrique- 
ment au corps; appliquons en deux forces F,*et — F, égales 
à F et de sens contraire, mais dont la première a le même sens 
que F. Rien n'est changé aux conditions d'équilibre, mais on 
peut maintenant considérer ce système de forces comme com- 
posé de la force F, = F appliquée en 0, et d'un couple que nous 
représenterons par (F, —F,) ou (F, —F). 

Ce mode de transformation d'une force en un couple et en 
une force qui lui est égale en grandeur et en direction, et sup- 
posée appliquée en un point du corps ou qui lui est invaria- 
blement relié, se traduit, pour la simplicité du langage,. par 
l'expression : transporter une force parallèlement à elle-même 
en un point donné. 

Les axes des couples se composant comme ceux des mo- 
ments, tout groupe de forces, en les transportant parallèlement 
à elles-mêmes en un point quelconque 0, se réduit à une ré- 
sultante appliquée à ce point et à un couple. Les conditions 
d'équilibre du corps se réduisent, par suite, à ce qui suit : la 
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résultante des forces extérieures, transportée parallèlement à 
elle-même en un même point, et celle des axes des moments 
des couples doivent être séparément nulles. 
On déduit également de ce qui précède que : 

i° Deux couples ne peuvent se détruire , c'est-à-dire se faire 
équilibre, qu'autant qu'ils sont compris dans un même plan ou 
dans des plans parallèles et qu'ils ont des moments égaux mais 
de sens contraire ; 

2? Une force et un couple ne peuvent donner une résultante 
unique qu'autant qu'ils sont situés dans un même plan; cette 
condition est d'ailleurs suffisante pour qu'il en soit ainsi; 

Car en transportant la force — R, égale et opposée à la force 
R et qui doit faire équilibre au couple (F, — F), au point d'ap- 
plication À de la force F, il en résulte une autre force — R, 
appliquée en ce point, et un couple qui ne pourra détruire le 
précédent qu'autant qu'il sera situé dans son plan, ce qui 
exige qu'il en soit de même de la force R. 

3° Un groupe de forces peut se réduire à une infinité de 
systèmes de deux forces non situées dans le même plan. 

Supposons, en effet, que le couple (F, — F) soit transporté 
parallèlement à lui-même, de manière que la résultante R ren- 
contre la direction de la force F au point A. Ces deux forces 
donnent une résultante R', non située dans le même plan que 
— F; mais comme on peut transformer d'une infinité de ma- 
nières le couple dans son plan, pourvu que son moment ne 
change pas, il en résulte que les résultantes R' et — F peuvent 
varier également d'une infinité de manières en grandeur et en 
direction. 

Remarque.— Dans tous les cas, on peut faire en sorte que les 
directions des deux forces soient perpendiculaires entre elles. 

Soient, en effet, R», R, les composantes de R, respective- 
ment normale au plan du couple et comprise dans ce plan, 

la résultante R, -+- F — F et R„ seront comprises perpendicu- 
laires entre elles. 

4° Deux forces, non situées dans fe même plan, n'ont pas de 
résultante unique; 
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Car en transportant Tune des forces parallèlement à elle- 
même en un point de la direction de l'autre, on obtient une 
résultante et un couple non compris dans le même plan qui 
ne peuvent se détruire ; 

5° Trois forces F, F', F*, non situées dans le même plan, 
peuvent avoir une résultante unique. 

En effet, en transportant F' et F" parallèlement à elles- 
mêmes en un point A de la direction de F, il est possible que 
Taxe du couple résultant soit perpendiculaire à la résultante 
de F, F', F" supposées appliquées en ce point À; 

6° On peut obtenir un centre de réduction tel, que le couple 
et la résultante auxquels se ramène un système de forces soient 
perpendiculaires entre eux. 

En effet, on peut faire en sorte que le bras de levier du 
couple (F, —F) coïncide avec l'intersection du plan (P) de ce 
couple et du plan ( P' ), qui est perpendiculaire à la résul- 
tante R; le couple peut se décomposer en deux autres, l'un 
(F', —F'), compris dans le plan (P'), et l'autre dans le plan 
perpendiculaire à ce dernier mené par le bras de levier. Ce 
dernier couple donnera avec R une résultante perpendiculaire 
au plan du précédent. 

Remarque. — Soient 

<p l'angle formé par les plans des couples ( F, — F ) et ( F', — F') 

dont nous venons de parler; 
G, M les moments de ces couples. 

On a 

M = G cosy, 

ce qui prouve que (F', — F') est le couple de réduction, fant 
le moment est minimum (' ). 



( l ) La théorie des couples a donné lieu, de la part de plusieurs savants, à 
des théorèmes très-intéressants au point de vue géométrique. Nous nous borne- 
rons à énoncer le suivant, qui est de M. Chastes, et dont la démonstration ne 
présente aucune difficulté : 

Le 'volume du tétraèdre construit sur le groupe indéterminé formé par la 
résultante et le couple résultant auxquels tout système de forces peut se ramener 
est constant. 



2 8o 
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71. application de la composition des forces concourantes 
au calcul de l'attraction due à la gravitation des sphères et de 
quelques autres corps. 

i° attraction d'une courbe sphérique homogène, extrême- 
ment mince sur un point extérieur. — Soient {Jig. 4$) 




e l'épaisseur infiniment pelite de la couche; 

R le rayon de Tune ou l'autre de ses surfaces; 

p sa densité;. 

i9i = 4ffR*ep sa masse; 

M la masse du point matériel ; 

a la distance HO de ce point au centre de la sphère; 

AA,, A' A', deux plans perpendiculaires à OM infiniment voi- 
sins, déterminant dans la surface extérieure une zone élé- 
mentaire ayant pour hauteur BB'. Les cônes normaux a la 
surface, menés par les circonférences AA,, A' A',, détache- 
ront dans la couche un anneau circulaire ayant deux dimen- 
sions infiniment petites et dont nous chercherons d'abord 
l'attraction sur M ; 

AM = s; 

HB = x> d'où BB' = dx. 

Le volume de l'anneau étant égal au produit de la surface 
de la zone par e, il vient pour la masse correspondante 

Appelons p. la masse d'un point matériel de l'anneau situé, 
par exemple, en A, l'attraction de p sur M, dirigée de H vers A, 
sera 
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/étant un coefficient constant dont nous avons donné la signi- 
fication dans un autre Chapitre. 

La résultante des actions semblables pour tous les points 
de l'anneau étant évidemment dirigée de H vers 0, en raison 
de symétrie, et par suite égale à la somme des projections de 
ces actions sur HO, on a 



2 r Mf* MB - ., x _ 



ou, comme 2 p. n'est autre chose que la masse de l'anneau, il 
vient 

y... R , /.M/n xdx 
airep/M — xdx=f—= r — - ; 

or 

R 2 = a 1 -+- z? — *ax } 
d'où 

dx = z — • 
a 

L'expression ci-dessus devient par suite 

et pour avoir l'attraction totale de la couche, il faut l'intégrer 
entre les limites z = a — R, s=ra-hR, et l'on trouve sans 
peine pour résultat 

, Mm 

On voit ainsi que l'attraction de la couche sur un point 
extérieur est la même que si toute sa masse était concentrée 
en son centre. 

Il est manifeste que cette attraction est égale et directement 
contraire à celle du point sur la couche. 

a° attraction d'une sphère composée de couches concen- 
triques homogènes sur un point extérieur. — Puisque le théo- 
rème précédent a lieu pour chacune des couches de la sphère, 
il se trouve établi pour la masse totale. • 

3° attraction mutuelle de deux sphères composées de cou- 
ches concentriques homogènes. — D'après une remarque faite 
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plus haut, pour déterminer l'attraction d'une sphère sur cha- 
cun des points de l'autre, on peut supposer que sa masse M 
est concentrée en son centre ; mais alors on est ramené au cas 
précédent, et Ton peut dire que : 

Deux- sphères composées de couches concentriques homo- 
gènes s'attirent comme si leurs masses étaient concentrées 
en leurs centres respectifs. 

4° Attraction d'une sphère creuse composée de couches 
homogènes concentriques sur un point intérieur. — Si l'on 
considère l'une des couches supposées réduites à une épais- 
seur extrêmement petite, l'attraction* s'obtiendra en intégrant 
l'expression (a) entre les limites R — a et R -4- a, et l'on trouve 
un résultat nul. 

D'où il suit que l'attraction de la couche totale proposée 
sur un point intérieur est nulle, ou que le point se trouve en 
équilibre dans l'intérieur de la sphère creuse. 

Ce théorème, dû à Newton, n'est qu'un cas particulier du 
suivant : 

5° Une couche homogène d'épaisseur quelconque, terminée 
par deux ellipsoïdes semblables concentriques, semblablement 
placés, n'exerce aucune attraction sur un point , et par suite 
sur un corps situé dans son intérieur. — Concevons un cône 
d'ouverture infiniment petite mesurée par l'élément rf<*> de la 
surface de la sphère d'un rayon égale à l'unité, ayant pour 
sommet le point m; il déterminera dans la couche deux seg- 
ments exerçant sur le point m deux actions directement oppo- 
sées. Soit r la distance du point m à un point quelconque de 
l'un de ces segments, on pourra décomposer ce dernier en 
éléments de volumes tels que r*dtùdr, dont la masse donnera 
lieu à l'attraction 

r*d»dr , , 

fp — p — = mpdv ar. 



m\ 



En intégrant par rapport à r, et en appelant u l'épaisseur du 
segment dans le sens de r, on trouve pour l'attraction qu'il 
exerce sur m 

et comme l'épaisseur u est la même pour les deux segments, 
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m 

on voit que leurs actions sur m se neutralisent, et, par suite, le 
point m se trouve en équilibre dans l'intérieur de la couche. 

Il est visible que la proposition que nous venons de démoti- 
trersubsiste encore pour un solide composé de couches concen- 
triques homogènes, comprises chacune entre deux ellipsoïdes 
semblables, mais dont la densité peut varier de l'une à l'autre. 

6° application à la théorie de l'électricité. — Considérons 
un ellipsoïde électrisé positivement; si, d'après l'hypothèse 
admise, on assimile l'électricité à la matière et qu'on la sup- 
pose répandue à la surface de manière à y former une couche 
plus ou moins épaisse, il faut, pour l'équilibre, que les attrac- 
tions de cette couche sur l'électricité de signe contraire de 
chaque molécule intérieure se neutralisent. 

On satisfait à celte condition en supposant que la surface 
extérieure de la couche est semblable à celle du corps; mais 
alors les épaisseurs du fluide au sommet sont proportionnelles 
aux axes correspondants. Lorsque l'un des axes est beaucoup 
plus long que les autres, l'épaisseur et, par suite, la tension 
électrique à l'un de ses sommets y est très-grande et devient 
infinie si l'ellipsoïde se transforme en un paraboloïde; ce qui 
veut dire que l'équilibre est rompu et que l'électricité doit se 
répandre à l'extérieur. On explique ainsi le pouvoir des pointes 
en assimilant la pointe à un ellipsoïde très-allongé. 

7 Attraction d'une sphère composée de couches concen- 
triques homogènes sur un point intérieur. — D'après ce qui 
précède, cette attraction se réduit à celle des couches inté- 
rieures à la surface sphérique passant par ce point. 

8° Application à la pesanteur à la surface de la Terre. — Si 
Ton fait abstraction de la force centrifuge, le poids d'un corps 
à la surface de la Terre n'est autre chose que la résultante des 
actions qu'elle exerce sur les différents points de ce corps. Con- 
sidérons la Terre comme sphérique en négligeant l'aplatis- 
sement aux pôles, et soient M la masse de la Terre, R son 
rayon, p sa densité moyenne, g l'accélération de la pesanteur, 
nous aurons 

D'après ce qui précède, cette formule est également appli- 
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cable à un point compris dans l'intérieur de la Terre situé 
à une distance R de son centre de gravité, et Ton voit ainsi que 
dans l'intérieur de la Terre la pesanteur crott comme la dis- 
tance au centre. Toutefois, il ne faut pas perdre de vue que 
cette conclusion est subordonnée à l'hypothèse d'une densité 
uniforme de la Terre, ce qui n'a pas lieu en réalité ; mais, si l'on 
veut faire entrer en ligne de compte la variation de densité des 
couches, on entre dans le domaine de la Mécanique céleste, et 
l'on sort ainsi des limites que nous nous sommes assignées. 

9 A t traction d'un corps déforme quelconque sur un point 
matériel qui en est très-éloigné. — Soient 

M' la masse du corps; 
m l'un de ses points matériels; 
G son centre de gravité ; 
H la masse du point attiré; 
a la distance GM; 

Gz, Gjr deux droites rectangulaires comprises dans un plan 
mené en G perpendiculairement à GM, pris pour axe des x. 

Nous avons 

en appelant x,y, z les coordonnées du point m. 

Nous supposerons que a est assez grand par rapport aux di- 
mensions du corps pour que l'on puisse négliger devant l'unité 

les rapports -» J — > --> de sorte que nous aurons 
1 r a} a* a % ^ 

Les composantes suivant les trois axes Ox, Oy, Oz de l'at- 
traction de m sur M sont 



/"Mm ^ - / M/ " ~ 

M/it a 

~_ z fMm 

Mm a 
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Pour avoir les composantes X, Y, Z de l'attraction totale du 
corps sur M, il faut faire respectivement les sommes des pré- 
cédentes pour tous les points de ce corps. Hais on voit de 
suite, en vertu des relations ((3), que Ton a 

X=^', Y=o, Z = o. 

Donc : 

L'attraction d 'un corps, quelle que soit sa forme, sur un point 
qui en est fort éloigné, est à très-peu près la même que si toute 
la masse de ce corps était concentrée en son centre de gra- 
vité. 

En employant le même raisonnement que pour l'attraction 
des sphères, on a aussi cet énoncé : 

io° Deux corps très-éloignés l'un de l'autre, quelle que soit 
leur forme, s'attirent comme si leurs masses se trouvaient con- 
centrées en leurs centres de gravité respectifs. 

ii° Remarque relative au système planétaire. — Le Soleil, 
les planètes et les satellites, pouvant être considérés à peu près 
comme formés de couches sphériques homogènes concen- 
triques, attirent les corps extérieurs de la même manière que 
si leurs masses se trouvaient concentrées en leurs centres. 
L'erreur commise est du même ordre de grandeur que la dif- 
férence entre la surface de l'astre considéré et celle de la 
sphère pour un point attiré de la surface et pour un point plus 
éloigné ; elle est, d'après l'article précédent, du même ordre 
que le produit de la différence ci-dessus par le carré du rap- 
port du rayon du corps attirant à la distance de son centre au 
point attiré. 

Les corps s'attirent donc très-sensiblement comme si leur 
masse était concentrée en leur centre, non-seulement parce 
qu'ils sont fort éloignés relativement à leurs propres dimen- 
sions, mais encore parce que leur figure diffère peu de celle 
de la sphère. 

Pour plusdedéveloppements sur ce sujet, je renverrai à mon 
Traité élémentaire de Mécanique céleste. 

72. Réduction des forces centrifuges d'un corps tournant 
autour d'un axe fixe. — Considérons, en premier lieu, une 
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tranche cylindrique homogène d'une épaisseur infiniment pe- 
tite, tournant autour d'un axe perpendiculaire à ses bases. Il 
est clair que nous sommes ramené à étudier ce qui a lieu dans 
un plan. 
Soient 

le centre de rotation ; 

oo la vitesse angulaire; 

r la distance d'un point matériel de masse m au point 0; 

r, la distance de au centre de gravité G de la tranche. 

Les forces centrifuges meo'r des éléments de la tranche étant 
dirigées suivant r et proportionnelles à mr, il s'ensuit (39) 
qu'elles ont une résultante unique, passant par le centre de 
gravité G, et qui a pour expression 

« a Mr, ; 

en d'autres termes, les forces centrifuges se réduisent à une 
force unique, qui n'est autre que la force centrifuge du centre 
de gravité oà toute la masse serait concentrée, l\ est clair que 
ce théorème estégalement applicable à un cylindre homogène 
tournant autour d'un axe parallèle à ses génératrices. 

Considérons maintenant un corps de forme quelconque, fini 
dans le sens parallèle à l'axe de rotation. 

Soient 

Ox l'axe de rotation; * 

(ù la vitesse angulaire qui sera censée avoir lieu de la gauche 
vers la droite pour l'observateur placé suivant Ox> en ayant 
les pieds en 0; 

0/, Oz deux droites rectangulaires comprises dans un plan 
perpendiculaire à Ox, entraîné dans le mouvement de rota- 
tion du corps ; 

m la masse d'un élément matériel du corps, ayant pour coor- 
données x, y, z; 

x i9 ji, z x les coordonnées des centres de gravité du corps dont 
nous désignerons par M la masse totale; 

R r , R, les composantes suivant O r , 0, des forces centrifuges 
transportées parallèlement à elles-mêmes au point ; 

dit,, D\l t les moments de ces mêmes forces par rapport à O r , 0,. 
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Nous avons 

3lL a = 2« 2 /n/x = v^m/x, 

On voit ainsi que : 

i° Za résultante des forces centrifuges, transportées parallè- 
lement à elles-mêmes en un même point, est la même que celle 
du centre de gravité du corps où toute la masse serait con- 
centrée. 

2 Si l'axe de rotation est un axe principal d'inertie, les 
forces centrifuges se réduisent à la force centrifuge du centre 
de gravité où toute la masse serait concentrée. 

3° Lorsque l'axe de rotation est un axe principal d'inertie 
passant par le centre de gravité, les forces centrifuges s' entre- 
détruisent. 

73. Composition des forces d'inertie tangentielles d'un *o- 
lide tournant autour d'un axe fixe. — Conservons les nota- 
tions précédentes, et désignons de plus par 3ïL x le moment 
total de ces forces par rapport à l'axe de rotation, par r la dis- 
tance de m à l'axe de rotation, par I le moment d'inertie du 
corps relatif à cet axe. Nous aurons évidemment 



., \* d<* .. du 

J ^ dt l dt 

n \p dv M dt* 



^ v* dm dtù vi 

~„ v^ dm dm v^ 

*•= •£""**= s 2.""*' 
«V--Î2---IÎ- 

Ces formules montrent que le premier des théorèmes du nu- 
méro précédent, existe également pour les forces d'inertie 
tangentielles. 
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On voit également que les forces d'inertie se réduisent à 
un couple perpendiculaire à l'axe de rotation lorsque cet axe 
est un axe principal passant par le centre de gravité du corps. 

§ II. — De l'équilibre des corps gênés par des obstacles. 

lk. Généralités sur les corps gênés par des obstacles. — Si 
un solide se meut dans des conditions telles, que par son con- 
tact avec des corps fixes il ne soit susceptible de se dé- 
placer que d'une certaine manière, il suffit (50), pour établir 
les conditions d'équilibre des forces qui le sollicitent, d'ex- 
primer que la somme de leurs travaux virtuels est nulle pour 
tous les déplacements dont le solide est susceptible. Nous 
allons examiner les principaux cas qui se présentent, en rap- 
pelant que le corps peut être considéré comme libre, en tenant 
compte des réactions normales des corps directeurs. 

75. Équilibre d'un solide qui ne peut subir qu'un déplace- 
ment de translation. — Un pareil déplacement est défini par 
les trajectoires supposées données de trois points A, A', A' du 
solide ; ces courbes sont identiques, mais situées de manière 
que les tangentes aux points correspondants sont parallèles. 

Soient 

kx la tangente à la courbe que A est assujetti à décrire, menée, 
si l'on veut, dans le sens du déplacement virtuel ; 

A/, kz deux axes rectangulaires dont le plan est perpendi- 
culaire à kx; 

R„ R,, R, les projections sur les droites kx y ky, kz de la ré- 
sultante R des forces extérieures qui sollicitent le corps; 

0TL„ dît,, oit, les moments de ces forces par rapport aux 
mêmes axes ; 

N, N', N" les réactions des courbes sur A, k!, k". Nous désigne- 
rons la projection de chacune de ces forces sur l'un des trois 
axes par la même lettre munie d'un indice indiquant l'axe 
de projection. Ainsi N, sera la projection de N sur Ox; 

[x 9 , /, z') t {*", y* 9 z?) les coordonnées de A', A". 

Le plan zQy, normal à la courbe décrite par le point A, est 
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parallèle aux plans normaux semblables en A' A", puisque les 
éléments décrits simultanément sont parallèles, de sorte que 

l'on a 

N x =o, N' x =o, N' a .= o. 

11 vient, par suite, 

(,) j Rr-+-N r -+-N;n-N;=o, 

( R t -+-N,-f-N;-f-N; = o. 

(2) J-N^x'-N^-hOl^o, 

La première des équations (1), comme on devait s'y attendre, 
en vertu du principe du travail virtuel, exprime la seule con- 
dition nécessaire, pour que les forces extérieures se fassent 
équilibre sur le corps. 

Pour déterminer les six composantes des réactions, nous n'a- 
vons que cinq équations. Les pressions sur les guides seraient 
donc indéterminées, ce qui en réalité ne peut pas être. Cette 
indétermination apparente est due à ce que l'on n'a pas fait 
intervenir, dans la question, la compressibilité de la matière. 
Cette observation est applicable dans plusieurs autres circon- 
stances où nous ne ferons que la rappeler. 

Cas particulier. — Solide posé sur un plan. — Ici le solide 
peut éprouver, parallèlement au plan d'appui (P), un déplace- 
ment transitoire dans toutes les directions. 

Supposons que le solide s'appuie sur le plan (P) par un 
nombre n de faces d'une étendue assez faible pour qu'on 
puisse les supposer réduites à des points A,, A,,..., A„ 
donnant lieu aux réactions normales N,, N», . . . , N„. Ces réac- 
tions auront une résultante M = (Ni + N,4-...+ N t ) dont 
la direction rencontrera le plan ( P) en un point intérieur à 
celai des polygones formés par A,,...A,, qui enveloppe tous 
les autres, comme cela résulte du mode de composition des 
forces parallèles et de même sens. Cette résultante devant 

'9 
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faire équilibre aux forces extérieures agissant sur le solide, 
on voit que les forces extérieures doivent se réduire à une 
résultante unique R, perpendiculaire au plan (P), et dont 
la direction rencontre ce plan dans l'intérieur du polygone 
défini ci-dessus. 

La résultante R étant donnée ainsi que sa position par rap- 
port aux points A,,..., A», il est clair que les valeurs N,,..., N, 
devraient pouvoir se déterminer. Cette détermination peut 
avoir lieu dans le cas de trois points d'appui, puisque nous 
avons vu qu'une force ne peut se décomposer que d'une seule 
manière en trois forces parallèles à sa direction et passant par 
trois points donnés; mais s'il y a plus de trois points d'appui, 
la décomposition est indéterminée, ce qui tient à la cause 
que nous avons signalée plus haut. 

Nous verrons dans un autre Chapitre, au moins dans un cas 
particulier, comment on peut théoriquement faire disparaître 
l'indétermination relative à la répartition des pressions, lors 
même que le nombre des points d'appui est assez grand pour 
que l'on puisse le considérer comme infini, ainsi qu'on peut 
le supposer dans un grand nombre de cas. 

76. Équilibre d'un solide assujetti à tourner autour d'un 
axe fixe. — On détermine un axe fixe dans un corps, en le 
terminant par deux cylindres identiques de révolution autour 
de cet axe, appelés tourillons, qui s'engagent dans des coussi- 
nets, cylindres creux de même rayon ou d'un rayon un peu 
plus grand, engagés dans des montures fixes ou paliers. 

Tout déplacement parallèle à l'axe est rendu impossible par 
le contact, avec les paliers, de saillies annulaires ou épaule- 
ments, ménagées à la naissance des tourillons. 

Si nous supposons que les réactions de chaque coussinet et 
de son palier aient une résultante passant par un poinldéterminé 
de l'axe, nous pourrons par la pensée supprimer ces guides, en 
les remplaçant par ce point supposé fixe et capable de réagir, 
sa réaction n'étant autre chose que la résultante ci-dessus. 

Prenons l'un des points fixes A pour origine des coordon- 
nées et pour axe des x la direction de la droite qui joint A à 
l'autre point fixe A'. 
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Soient 

Ajr, kz deux droites rectangulaires comprises dans un plan 

perpendiculaire à À À' ; 
a la distance A A'; 
N, N' les réactions des points A, A'; nous distinguerons, comme 

précédemment, leurs composantes parallèles à chacun des 

axes, par l'indice correspondant. 

Nous attribuerons'à R et dit les mêmes significations qu'au 
numéro précédent. 

Le principe du travail virtuel donne pour la condition né- 
cessaire et suffisante relative à l'équilibre 

(1) 0TV-=o. 
Pour déterminer N, N', nous avons 

N x -+- N' x h- R x = o, 
N x +N' r +ll x =o, 

(2) { N, +n;h-R,=,o, 

— Njtf -t- OTLy — o, 

N/fH- Oît 8 = o. 

Nous obtenons ainsi cinq équations qui permettent de dé- 
terminer N 7 , N^, N„ N*,, et la somme N*-*- N' x , dont les deux 
éléments restent indéterminés, ce qui s'explique de la même 
manière que ci-dessus. 

Remarque. — Supposons que, en outre de sa faculté de • 

tourner autour de AA', le corps puisse glisser le long de cet 

axe, on a 

N x = o, N' x =o, 

et il faut, pour l'équilibre, que l'on ait 

B r = o, 
avec la condition 

Cette observation est notamment applicable au cas d'une 
tige prismatique posée sur un biseau, sollicitée par différentes 
forces, et qui constitue ce que Ton appelle le levier. 

«9 
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77. Équilibre d'un solide assujetti à tourner autour d'un 
point fixe. — On peut réaliser un point fixe dans un corps en 
le munissant d'une sphère saillante [rotule) qui s'engage dans 
une sphère creuse fixe de même diamètre, ou qui est assu- 
jettie à rester tangente à trois sphères fixes. La résultante des 
réactions des corps directeurs passe par le centre de la pre- 
mière sphère, qui reste fixe, et Ton peut faire abstraction des 
guides en supposant ce point capable de réagir, et de détruire 
toute force sur la direction de laquelle il se trouverait. 

Le seul déplacement virtuel possible ne pouvant résulter que 

d'une rotation autour d'un axe de direction arbitraire passant 

par le point fixe 0, les conditions d'équilibre se réduisent à 

celles des moments des forces extérieures pris par rapport à 

trois axes rectangulaires Ox 9 Oy 9 Oz passant par ce point, et 

sont 

3TU X = o, Oïly = o, Wl t = o. 

Le point doit détruire la résultante R des forces exté- 
rieures supposées transportées parallèlement à elles-mêmes 
en ce point. La force — R, égale et contraire à R, est donc celle 
que l'on devra appliquer en pour que l'on puisse consi- 
dérer le solide comme complètement libre, c'est-à-dire la 
réaction du point fixe, dont les composantes parallèles à Ox, 
Qy 9 Oz sont ainsi connues. 

§ III. — Des conditions d'équilibre des systèmes articulés. 

78. Un système articulé est un ensemble de pièces solides 
réunies les unes aux autres par des points ou des axes fixes, 
de telle manière que le déplacement de l'une de ces pièces 
entraîne la déformation de la figure géométrique qu'affecte 
le système. Ces points et axes fixes, comme nous l'avons déjà 
dit, sont respectivement réalisés au moyen de sphères et cy- 
lindres saillants (articulations) 9 dont une pièce est munie, 
s'engageant dans une sphère ou cylindre en creux de même 
rayon, ménagé dans la pièce adjacente. 

Déterminer : i° les relations qui doivent exister entre les 
forces qui agissent sur les différentes pièces d'un système 
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articulé pour qu'il puisse prendre une forme d'équilibre; 
2 cette forme d'équilibre : tel est le problème que nous avons 
en vue de résoudre* 

En nous plaçant à un point de vue général,, nous suppose- 
rons que les forces qui agissent sur chacun des éléments 
matériels de chaque pièce dépendent, en grandeur et en di- 
rection, des coordonnées de cet élément par rapport à trois 
axes rectangulaires fixes, telles que des attractions ou répul- 
sions qui seraient dues à des centres fixes. La résultante de 
ces forces et le couple résultant pour chaque pièce dépen- 
dront ainsi de la position, par rapport aux axes ci-dessus, 
de trois droites rectangulaires fixées dans la pièce dont il 
s'agit. 

79. Équilibre d'un polygone articulé plan. — Concevons 
un système dont chaque pièce soit reliée à la suivante par un 
axe de direction constante; les pièces intermédiaires auront 
chacune deux articulations, et chacune des pièces extrêmes 
en aura une ou deux suivant les cas. 

Les conditions d'équilibre d'un pareil système se ramènent 
évidemment à celles de sa projection et des projections des 
forces qui sollicitent ses différents éléments sur un plan per- 
pendiculaire à la direction des axes; on est conduit par suite à 
considérer l'équilibre du polygone formé par les droites qui 
joignent successivement les traces des articulations. Chaque 
côté est sollicité parles projections des forces qui agissent sur 
la pièce correspondante, et chacun des côtés extrêmes est une 
droite fixe dans le corps correspondant. 

i° Cas où le système est libre. — Soient 

A„ A a ,..., A» les n sommets du polygone; 

A # , A,, A„, A*_m deux droites fixes dans les pièces extrêmes 
du système; 

x p , y p les coordonnées du sommet \ P ; 

l p la longueur du p fim côté; 

N # l'action mutuelle, au pP— sommet, Aes p**"* et p + i iimt cô- 
tés; 

N,„ N /r ses projections sur deux axes fixes 0*, 0/. 
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Chaque côté peut être considéré comme libre sous l'action 
des forces extérieures qui le sollicitent et des réactions de 
ses articulations, et l'on a trois équations pour exprimer qu'il 
est en équilibre, par suite 3(/t-h i) équations d'équilibre pour 
tout le polygone. Si l'on élimine les 2 n inconnues N,*, N^, il 
reste n + 3 équations que l'on peut établir immédiatement 
de la manière suivante : 

En prenant respectivement les moments des forces qui sol* 
licitent A B +,A n , A**, A. A„_i , A,+,A,,...A, par rapport à A., 
A»-,,... Ai, et les moments pour le polygone tout entier par 
rapport au point 0, on obtient n -4- 1 équations, qui, ajoutées 
aux deux équations de translation de toutes les forces exté- 
rieures agissant sur le système, nous donnent bien n -t- 3 équa- 
tions indépendantes des N ? . 

Les n — 1 équations de liaison 

jointes aux équations précédentes, nous donnent en tout 
2 n -+- 2 équations entre les 2/1 coordonnées des sommets et 
les inclinaisons A A,, A.A„ + , surO^r, qui entrent implicite* 
ment dans les équations d'équilibre, de sorte que le problème 
est en général déterminé. 

Si les forces sont indépendantes du choix des axes coordon- 
nés, on peut se donner arbitrairement les coordonnées de 
deux sommets, et deux conditions doivent être satisfaites. 

i 

2 L'une des pièces extrêmes est assujettie à tourner autour 
d'un axe on point fixe A # . — Nous placerons en ce point l'o- 
rigine des coordonnées. 

En prenant, comme plus haut, les moments par rapport 
à A n , A„_,, ... A , nous aurons n -f- 1 équations d'équilibre indé- 
pendantes des réactions des articulations, et ce sont les 
seules, car les équations de translation renferment les incon- 
nues No., N #r , qu'elles déterminent. 

Nous devons ajouter, à celles du cas précédent, l'équation 
de liaison 
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soienl n équations de liaison, et enfin an-t-i équations entre 
2/1 coordonnées et l'inclinaison de A„ A^i sur A t x 9 et le pro- 
blème est encore déterminé. 

3° Chacune des pièces extrêmes est assujettie à tourner au- 
tour d'un point fixe. — Faisons passer Taxe de x par les deux 
points fixes A„ A n +,, en prenant le premier pour origine des 
coordonnées : les n + 1 équations d'équilibre ci-dessus sub- 
sistent, mais renferment les inconnues N,_h,«, N,.,.,,,, et en les 
éliminant il nous reste ti — i équations. Or nous avons aussi 
n -+- 1 équations de liaison, et enfin en tout in équations entre 
les in coordonnées des sommets intermédiaires, dont les po- 
sitions seront par suite complètement déterminées. 

80. Équilibre d'un système articulé quelconque. — Conce- 
vons un système de pièces à articulations successives comme 
le précédent, en admettant que ces articulations puissent être 
des points fixes ou des axes fixes, ces derniers étant toutefois 
orientés de manière que le système puisse se déformer. 

Supposons d'abord qu'il n'y ait que des points fixes, et rap- 
portons tout le système à trois axes coordonnés Ox, Oy, Oz. 
La force N,sera déterminée par les composantes N^N^N,, 
parallèles à ces axes. 

Si le système est libre, nous aurons n — 1 équations de liai- 
son. Chaque pièce donnant six équations d'équilibre, nous 
aurons 6(n + 1) équations entre lesquelles nous éliminerons 
les 3/i inconnues N ? „ N^, N,,, ce qui réduit ces équations 
à 3/H- 6, et nous avons en tout 4 " -f- 5 équations. 

Hais nous avons fait remarquer (78) que les forces extérieures 
agissant sur la pièce A p A f + t dépendent généralement de l'o- 
rientation de deux axes rectangulaires en A,, fixes dans cette 
pièce et perpendiculaires à A/A^,, ce qui nous donne un 
angle indéterminé pour chacune des pièces intermédiaires 
et trois pour les côtés extrêmes. 

Nous avons ainsi, en général, /i — i + 6 = n + 5 angles et 
3/i ordonnées; en tout, 4 ^ -H 5 inconnues entre autant d'équa- 
tions, et le problème est en général déterminé. 

Mais si Tune des pièces intermédiaires est un solide de ré 
volution autour de la droite qui joint ses articulations, on a 
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une indéterminée de moins, et, dans le cas où il en serait de 
même de toutes les pièces, on aurait 4 " + 5 équations entre 
3/i coordonnées et les quatre angles qui définissent les direc- 
tions de A, Ai, AiAk-m; n + i conditions devront donc être 
remplies. 

Lorsque Tune A # À, des pièces extrêmes est assujettie à tour- 
ner autour d'un point fixe A # , où l'on peut placer l'origine des 
coordonnées, on a deux angles de moins à déterminer pour A # A,; 

mais on a de plus les trois composantes de la réaction deA # , 
soit en définitive une inconnue de plus, comme nous avons 
aussi une équation de liaison de plus. Le problème est donc en- 
core généralement déterminé. L'élude du cas où chacun des 
côtés extrêmes a un point fixe ne présente aucune difficulté. 

Examinons maintenant ce qui peut résulter de la substitu- 
tion d'un axe ab à un point fixe A p , a, b étant les deux points 
fixes qui définissent cet axe. En exprimant que ab, # A^_,, 
6Bj,_,, aA p - lf bB p +, sont des longueurs connues, on obtient 
cinq équations de liaison, tandis que dans le cas d'un point 
fixe on n'en avait que deux ; le nombre des équations de liaison 
se trouve ainsi augmenté de trois unités. Mais, au lieu d'une 
réaction N, en A p , nous en avons deux aux points a> b, d'où 
trois inconnues de plus qui se réduisent à deux, attendu que la 
somme des composantes de ces dernières réactions suivant la 
droite ab intervient 9eule dans ce calcul ; de sorte que, en dé- 
finitive, le remplacement d'un point par un axe fait intervenir 
une équation de plus. 

En général, la solution du problème de l'équilibre d'un sys- 
tème articulé présente des difficultés de calcul pour ainsi dire 
inextricables, même dans le cas relativement simple d'un po- 
lygone pesant, compris dans un plan vertical, dont les extré- 
mités fixes se trouvent à la même hauteur, dont les côtés sont 
égaux et au milieu desquels les résultantes des actions de la 
pesanteur seraient appliquées. 

81. Des systèmes à liaisons complètes. — On dit qu'un .sys- 
tème est à liaisons complètes lorsqu'un déplacement de l'une 
de ses pièces entraîne un déplacement complètement défini 
pour chacune des autres; en d'autres termes, lorsque le mou- 



STATIQUE. 297 

vement de l'un des points du système détermine le mouve- 
ment de tous les autres sur des courbes parfaitement définies. 

Les conditions d'équilibre d'un pareil système s'obtiendront 
en exprimant que le travail élémentaire des forces extérieures 
est nul, pour le seul déplacement géométrique dont le sys- 
tème est susceptible. 

La balance ordinaire, le système du balancier, bielles, ma- 
nivelles et du parallélogramme de Watt, les coulisses de Ste- 
phenson, de Gooch, etc., sont évidemment des systèmes à 
liaisons complètes. 

Nous allons donner quelques exemples de l'équilibre de 
systèmes de cette nature. 

i° Du genou. — Cette machine se compose d'une mani- 
velle AB {Jig. 47) mobile autour de l'axe horizontal A; d'une 

Fig. 46. 



o 



bielle BC articulée en B à cette manivelle, dont l'autre extré- 
mité C est articulée à une pièce qui doit agir par compression 
sur un corps; l'articulation C est assujettie à glisser dans une 
rainure verticale dont l'axe passe par le point A. Une force P 
agit à l'extrémité E d'une pièce DE invariablement liée à AB 
et produit en C l'effort de compression Q ; de sorte- que P et 
la réaction — Q doivent se faire équilibre sur le système. 
Soient 

l'intersection de la direction de AB avec la perpendiculaire à AC 
au point C, intersection qui est le centre instantané de BC; 

1 le pied de la perpendiculaire abaissée du point A sur la di- 
rection de P; 

6 l'angle BAC. 
Pour un déplacement virtuel 30 de AB, le travail de P est 

P.A1.J0. 
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Le déplacement de B est 

AB*0; 

le déplacement angulaire de BC autour de 



AB<? 



&> 



le déplacement de C 



AB.OC 
BO 



BO ' 



*0 = AH.*0, 



AH étant la portion de la perpendiculaire en A à AC, limitée à 
la direction de BC : il faut donc pour l'équilibre que 



ou 



P.AI*0 = Q.AH.*ô, 
P.AI=Q.AH. 



Si la manivelle AB est très-petite par rapport à la bielle, on 
voit que la force P produit un effort de compression relative- 
ment considérable. 

a Balance de RobervaL— Cet appareil (fig-kl) se compose 
d'un parallélogramme articulé A A' A, A',, dont les milieux B,B' 




de deux côtés opposés sont des points fixes situés sur une 
même verticale; perpendiculairement aux deux autres cô- 
tés AAi, À' A', sont fixées deux tiges de longueurs égales ou 
inégales mn, m'n f , qui naturellement restent horizontales, 
quelle que soit la forme de la figure, et aux extrémités des* 
quelles on accroche deux poids P et P'. 

Pour un déplacement du système, si m ou n s'élève d'une 
certaine hauteur, m' ou n' s'abaisse de la même quantité, de 
sorte que pour l'équilibre il faut que P = P'. S'il en est ainsi, 
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l'équilibre est indifférent, c'est-à-dire qu'il a constamment lieu 
quelle que soit la déformation que l'on fasse subir à la figure. 

3° Pont-levis à flèches. — Celte construction* [fig. 48) se 
compose essentiellement du tablier AA, et de la bascule B,BC, 
ayant respectivement la faculté de tourner autour de deux 
axes horizontaux A, B. 

Les deux sommets A, du tablier opposés à A sont reliés par 
des chatnes ou bielles aux extrémités de deux poutres appe- 
\ées flèches, formant la partie extérieure de la bascule, de ma- 
nière à déterminer un parallélépipède quand le tablier est 
horizontal, et il est clair que, quelle que soit la position du ta- 
blier, la figure ne cessera pas d'être un parallélépipède. Les 
flèches se prolongent de l'autre côté de l'axe B et forment 
les côtés latéraux d'un châssis faisant contre-poids, et qui peut 
recevoir des masses additionnelles. 

Fig. .',8. 




La condition que doit remplir le système est d'être en 
équilibre pour toutes les positions du tablier. 

Nous pouvons supposer que le système est réduit à sa pro- 
jection sur son plan vertical moyen. 

Soient 
G, H les centres de gravité du tablier et de la bascule dans 

une position quelconque; 
P, Q les poids de ces deux pièces par rapport auxquels celui 

des chatnes est négligeable; 
R, R' les distances constantes respectives de G et H à A et B; 
a, a' les angles que forment R, R' avec AA,, BC ; 
9 l'inclinaison de AA, et BG sur les horizontales kx, Bx' des 

points A et B. 
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Pour qu'il y ait équilibre entre P el Q, il faut que, pour un 
déplacement angulaire virtuel i9 de AA, et BB„ les travaux de 
ces deux forces pris en valeur absolue soient égaux, ou qu'il 
y ait égalité entre leurs moments par rapport à A et B, ou en- 
core que 

PRCOS (0 — a) = QR'cos (a'— 9). 

Comme celle relation doit avoir lieu quel que soit 0, il faut 
que a= a', c'est-à-dire que AG et BEI soient également in- 
clinés sur AA, et BC; ces deux droites seront donc parallèles 
entre elles pour toutes les positions du système; et comme 

on a 

PR = QR', 

on voit que le centre de gravité de tout le système se 
trouve en un point fixe de AB. 

4° Balance à bascule. — Nous réduirons la figure à de 
simples lignes représentant les différents éléments de l'appa- 
reil en projection sur son plan vertical de symétrie. 

Soient (jÇg-. 4g) 

AA' le tablier sur lequel on pose le co.rps à peser; 

D le point où le sommet d'un couteau fixé au tablier s'appuie 
sur un levier horizontal BD articulé en B à une tige verti- 
cale EB; 

GE un levier horizontal ihobile autour du point I et articulé 
en E avec EB; 

FH une tige verticale articulée en F à GE, et en H au tablier. 

Fig. 49. 
£ ! F E 



H 



A' 

t: 



B CD 



En G est suspendu un plateau destiné à recevoir le poids Q, 
qui doit faire équilibre au poids P du corps à peser. 

Si àô désigne un déplacement angulaire infiniment petit 
de BD, les déplacements correspondants du couteau C et de 
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l'articulation B ou E seront respectivement 30. CD, dd.BD. Le 

èB BD 
déplacement angulaire autour de I étant ' ? le déplace- 
nt 

ment vertical de F ou H sera 

BD.IF 
IE 

Pour que le tablier reste horizontal, il faut que ce dernier 
déplacement soit égal à celui d0.BC de C, ce qui exige que 

BD _ IE 

bc~if' 

condition à laquelle nous supposerons que le constructeur 
a satisfait. Mais les déplacements virtuels de G et du tablier 
étant dâ.lG, 30.1F, il vient pour l'équilibre 

P.IG = Q.IF, 

P 

et le rapport ^ est constant. 

On voit ainsi que si IF n'est, par exemple, que la dixième 
partie de IG, on pourra évaluer les poids P en employant des 
poids dix fois moins considérables. 



§ IV. — Polygones et courbes funiculaires. 

82. Un,/?/ sera pour nous un corps homogène limité par 
une surface canal dont le profil générateur est assez petit 
pour que Ton puisse considérer comme nulle la résistance du 
corps à la flexion. 

Les corps solides, sous l'action des forces extérieures, et 
avant que leur constitution physique en soit modifiée, ne 
pouvant éprouver que des variations relativement très-faibles 
dans leurs dimensions, nous sommes ramené, par approxi- 
mation, à considérer un fil comme une ligne parfaitement 
flexible et inextensible. 

Le plan normal en un point déterminé m d'une courbe 
étant un plan de symétrie pour les points de la courbe qui en 
sont peu éloignés, et le rayon de la sphère d'activité étant 
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très-petit, on est conduit à considérer la résultante des actions 
moléculaires ou la tension du fil exercées par les molécules 
de Tune des portions du fil sur celles de l'autre comme étant 
normale au plan. Nous supposerons donc que la tension du fil 
est dirigée suivant la tangente à la courbe formée par le fil. 

Les chaînes et les cordes d'une grande longueur, par rap- 
port à leurs dimensions transversales, peuvent, par approxi- 
mation, être assimilées à des fils. 

83. Forme d'équilibre d'un polygone funiculaire. — Con- 
sidérons un fil sollicité en différents points A,,..., A* par des 
forces P,,. . ., P„, et par deux forces T„ T^., agissant suivant 
la direction de ses deux brins extrêmes (fig. 5o). La figure 
d'équilibre d'un pareil système est ce que l'on appelle un po- 
lygone funiculaire. 

Fig. 5o. 




D'après le principe de l'égalité entre l'action et la réaction, 
les sommets A,, A^, seront respectivement sollicités par 
deux forces égales T^+j et contraires dirigées suivant le côté 
correspondant. 

Pour que le fil soit en équilibre, il faut et il suffit que les 
forces telles que P^ fassent équilibre à T p , T^,, ce qui exige 
qu'elles soient comprises toutes trois dans le plan déterminé 
par les deux côtés consécutifs aboutissant au point d'appli- 
cation A,, 

Concevons que l'on transporte parallèlement à elles-mêmes, 
en un point 0, les tensions des côtés du polygone représentées 
par OT,, 0T a ,. . ., il est clair que T,!",, par exemple, ne sera 

autre chose que P t ; de sorte queT, ou UT, étant donné en 

grandeur et en direction, on obtiendra T, ou OT, en gran- 
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deur et en direction, en menant par T, une droite T, T, égale 
et parallèle à P,; connaissant T, on obtiendra T, de la même 
manière, et ainsi de suite; le dernier rayon vecteur partant 
du point représentera TV».,. 

Il est clair que les tensions T P , T f doivent faire équilibre 
aux forces P^, . .., P f , et que, si le polygone funiculaire est 
plan, il est nécessaire pour l'équilibre que le dernier groupe 
de forces considéré comme agissant sur le système À,,,..., A 9 , 
supposé solide, ait une résultante qui passe par le point d'in- 
tersection des directions des tensions ci-dessus désignées et 
soit compris dans leur plan. 

84. Cas particulier où les forces sont parallèles. — appli- 
cation à la détermination du centre de gravité d'un sytème. 

D'après les considérations précédentes, on voit de suite que 
le polygone est plan. 

Supposons que l'on veuille déterminer la position du centre 
de gravité d'un système de corps dont les centres de gravité 
G„G),...> G„ sont compris dans un même plan vertical, et 
soient P,, . . ., P„ les poids correspondants. 

Par un point (Jig. 5i) menons arbitrairement une droite 
sur laquelle nous prendrons une certaine longueur OT,, que 

Fig. 5i. 
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nous désignerons par T,. Sur la verticale de T, portons 
T t T 2 = P., et joignons OT*. Prenons de même sur celte vei^ 
licale T t r, = P„ et ainsi de suite; nous arriverons ainsi à une 
dernière droite OT.'-h* 
Maintenant menons dans le plan des forces P,, P*, . . . la 
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droite T,A,, parallèle à 0T t jusqu'à sa rencontre A, avec la 
direction de P.; A, A, parallèle à OT, jusqu'à sa rencontre 
avec Pi, et ainsi de suite, de manière à obtenir une dernière 
droite A«T, +I . 

Nous constituerons ainsi un polygone funiculaire en équi- 
libre, ce qui exige que les tensions T,,. . ., T nH _, fassent équi- 
libre aux forces P lf . . ., P». Il suit de là que la résultante de 
ces forces ou la verticale du centre de gravité passe par l'in- 
tersection B des directions de A t T,, A«1Vm. 

Si l'on fait une construction analogue en obliquant les forces 
d'un angle quelconque sur leur direction primitive, on obtient 
de la même manière une seconde ligne comprenant le centre 
de gravité cherché, qui sera par suite déterminé par l'inter- 
section des deux lignes. 

Les considérations précédentes sont notamment applicables 
à la recherche de la stabilité des voûtes. 

85. application aux ponts suspendus. — Nous suppose- 
rons, comme cela a lieu généralement, que les piliers qui 
soutiennent les câbles ou chaînés d'un pont suspendu ont la 
même hauteur (■). 

On s'arrange toujours de manière que les tiges verticales, 
appelées suspensoires, reliant les câbles ou chatnes au tablier, 
soient également espacées, et que chacune d'elles supporte la 
même charge. 

Chaque câble ou chatne forme un polygone funiculaire plan 
dont nous allons étudier les propriétés. 

Deux cas sont à distinguer : 

i° Le nombre des suspensoires est pair. 

Le nombre des côtés est impair, et celui du milieu À, A, est 
horizontal. 

Soient 
Ai, A 2 ,. . ., A n les sommets successifs à partir de A, de l'une 

des deux parties symétriques du polygone, le dernier étant 

censé correspondre au sommet d'un pilier; 



(') L'un des remarquables ponte de Fri bourg, celui du Gotteron, ne se trouve 
pas dans ces conditions; mais, d'après ce qui suit, on en fera facilement la théo- 
rie géométrique. 
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A, *% A.j l'horizontale et la verticale du point A,; 

/ l'équidistance des suspensoires; 

P la charge que supporte chacune d'elles; 

T, la tension de A # A, ; 

T, celle du côté A,-, A,; 

x f = pi, Xp les coordonnées du sommet A p . 

En prenant les moments par rapport au point A,, pour ex- 
primer que la portion A # A,. . . A, du polygone est en équi- 
libre, on a 

(,) T,y p = ?l + *?l + . . . + p?l = ?lp^^±\ 

d'où, en supposant p = n, 

(a) T. = ££(* + !), 

X* étant la hauteur du sommet des piliers, supposée donnée, 
au-dessus du côté horizontal. La tension T, se trouve ainsi 
déterminée, et la construction que nous avons donnée plus 
haut permettra de trouver en grandeur et en direction les 
tensions des autres côtés. . 

En remarquant que x p =/>/, et supprimant les indices, de- 
venus inutiles, de x et /, il vient 

(3) ' ï= n^<' r - h/ >' 

équation qui représente une parabole passant par les sommets 
du polygone, et qu'il est facile de construire. Le tracé de 
cette parabole permet d'obtenir très-facilement la forme du 
câble mis en charge, et de déterminer par suite, à priori, la 
longueur qu'il convient de lui donner. 

2° Le nombre des suspensoires est impair. 

Le nombre des côtés étant pair, il y a un sommet au milieu 
du polygone dont la verticale est un axe de symétrie. 

Soient 

Ai, Ai,..., À„ les sommets de Tune des parties symétriques 

du polygone, le dernier étant censé se trouver à la partie 

supérieure du pilier; 

20 
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T, la tension du côté A, A, ; 

T, la tension de A p A p + X ; 

A, x 9 A„ j la verticale et l'horizontale de A 9 ; 

x p — ni, Xp les coordonnées de A,. 

Les tensions égales T„ des deux côtés aboutissant au point A,, 

faisant équilibre à la force P appliquée au même point, leur 

p 

composante verticale est égale à - • Nous désignerons par T 

leur composante horizontale. 

Cela posé, on peut considérer la portion A,. . . A, du po- 
lygone comme libre, en la supposant sollicitée par les ten- 
sions T„ T,, en outre des forces qui sollicitent les sommets 
intermédiaires; on a ainsi, en prenant les moments par rap- 
port au point A, 

(4) n^=P' + P»'H--.+ V-^=7^ 

d'où 

(5) r =^. 

En exprimant p au moyen de x p9 puis supprimant les in- 
dices des coordonnées, l'équation (4) devient 

P , 

et représente une parabole passant par les sommets du poly- 
gone. 

Les tensions des côtés se détermineront ainsi qu'on l'a dit 
plus haut. 

86. Équilibre d'une courbe funiculaire. — Supposons que 
tous les éléments d'un fil soient sollicités par des forces de 
même ordre de grandeur que ces éléments, le fil affectera la 
forme d'une courbe continue que l'on pourra considérer 
comme un polygone funiculaire infinitésimal. 

Soient 

ab = ds, bc deux éléments consécutifs, dont le sommet com- 
mun b a pour coordonnées x 9 y> z ; 
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P ds la force qui agit en b, P étant une fonction connue de x 9 
T la tension suivant ab ; 

dT 

T 4- -3- la tension suivant bc. 
ds 

//T 

Il faut que les trois forces — T, T -+- -r-> Vds se fassent 

équilibre, ce qui exige que la direction de P ds ou P soit com- 
prise dans le plan osculateur abc de la courbe. 

1* Expressions des composantes tangent ielle et normale. — 
Soient 

P„ P« les composantes de P dirigées respectivement suivant la 
tangente, dans le sens de l'accroissement de l'arc, et le rayon 
de courbure en a; 

da l'angle de contingence correspondant; 

p = -7- le rayon de courbure. 

On voit que, pour l'équilibre, en faisant le même raisonnement 
que pour la décomposition de l'accélération en composantes 
normale et tangentielle, il faut que 

-7- ds -+- P f ds --- o. 
ds ' 

Tdx -h ? m ds = o, 

d'où 

(D T 

(P.*--. 

2 Équations d'équilibre d'une courbe funiculaire rapportée 
à trois axes fixes. — La projection de la tension T sur Ox est 

T dx 

dT 

La différence des projections, sur le même axe, de T -h -y- 

dT T t 

et T étant — -j — ds, il vient, en appelant X, Y, Z les compo- 

20. 
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santés de P suivant Ox, 0/, Oz, 



rfT ë i 

— t — ds h- Xds = o, 
as 



OU 



(*> 



\d\ d 4 

ds v 

1 t 


1 et de même 


ds +Y = °' 


! ds „ 

: ; h Z = 0. 



En éliminant T entre ces équations, on aura les équations 
différentielles de la courbe funiculaire. 

Ces équations comprennent implicitement les relations (1), 
qui s'en déduisent par une transformation à laquelle nous ne 
nous arrêterons pas. Réciproquement les équations (1), jointes 
à la condition que le plan osculateur passe par la direction 
de P, sont équivalentes aux équations (2). 

L'une des équations (1) ne renfermant pas la différentielle 
de T, on conçoit que dans certains cas, où Ton voit à priori 
que la courbe est plane, il puisse être plus avantageux d'en 
faire usage que d'avoir recours aux équations (2), comme 
nous le reconnaîtrons dans ce qui suit. 

Si l'on remarque que 

P =X — -*-Y^-*-Z-, 

1 ds ds ds 

la première des équations (1) prend la forme 

(3) dT + Xdx + Ydy+Zdz=o, 

et fera connaître la valeur de la tension lorsque 

Xdx + Ydf+Zdz 

sera une différentielle exacte ; en portant la valeur de T dans 
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deux des équations (2), on obtiendra les équations différen- 
tielles de la courbe. 

Dans le cas où les forces extérieures sont normales à la 
courbe, on aPi = o, et, d'après la première des équations (1), 
la tension est constante. 

Supposons' qu'un fil soit tendu sur une surface sans être 
soumis à l'action d'aucune force extérieure, les seules forces 
qui agissent sur le fil, en dehors des deux tensions extrêmes, 
seront les réactions normales de la surface ; la tension sera 
donc constante ( ! ) et la courbe qu'affectera le fil sera une ligne 
géodésique de la surface, puisque, en chacun de ses points, 
son plan osculateur sera normal à cette surface. 

87. Équation de la chaînette. — La chaînette est la courbe 
que forme un fil pesant dont le poids de l'unité de longueur 
est constant. 

De même que les polygones funiculaires dont toutes les 
forces extérieures sont parallèles, la chaînette est comprise 



( * ) Théorie des ponts-levis à contre-poids 'variables de Poncelet. — Les chaînes 
{fis- 5°) qui partent des deux angles du tablier ÀA,, mobile autour de Taxe A, 
passent, en restant dans des plans verticaux, sur deux petites poulies identiques 
projetées en B, puis sur deux autres G également de même diamètre; elles sont 
terminées chacune par un contre- poids formé de deux systèmes identiques de 
pièces articulées ou masselottes DEF, DE, F,, qui partent de deux points fixes E, E, 
situés à la même hauteur. 

Fig. 5a. 




Il nous suffira de considérer l'un des deux systèmes de chaînes et de contre- 
poids, en supposant qu'il corresponde à la moitié Q du poids du tablier. Nous 



3lO DBUXlfeMB PARTIE. — CB A PITRE TI. 

dans un même plan vertical que nous prendrons pour plan 
des xy, la verticale 0/ étant supposée dirigée en sens in- 
verse de la pesanteur. 
Soient 

p le poids de l'unité de longueur du fil ; 
a l'inclinaison sur Ox de la tangente au point M de la courbe 
dont les coordonnées sont x ely. 



négligerons le poids de la chaîne ABD> qui est relativement faible, et le rayon 
de la petite poulie B, qui est tangente à la verticale du point A. 
Soient 

G le centre de gravité du tablier qui se trouve sur la droite AA, , en détermi- 
nant convenablement la position de Taxe A dans le tablier; 

AA, = a, GA = b t h = AB; 

T la tension de la chaîne AB, qui est censée agir au point A, et qui est égale 
à la tension du brin CD ; 

q le poids du mètre courant de chaque contre-poids; 

/, L les longueurs A, B, DE = DE,, lorsque le tablier est horizontal; 

x le raccourcissement qu'a éprouvé la chaîne lorsque le tablier occupe une 
position quelconque. 

Gomme les verticales de F, F, sont peu éloignées de celle de D, on peut faire 

abstraction des coudes E, E,, de sorte que DE est devenu (L 1 ; les poids 

de EF, E, F, étant détruits par les points fixes F, F,, on a 



T 



- f (L-î). 



Le poids Q se décompose en deux forces parallèles : Tune appliquée en A et 

qui est détruite, l'autre Q -» dont la résultante avec T doit passer par A pour 

qu'il y ait équilibre ; on voit alors, par suite d'une similitude de triangles, que 
cette condition est exprimée par 

d'où 



Qâl*-*>-»f(«.-f} 



Pour que cette relation ait lieu/ quel que soit x ou la portion du tablier, il faut 
que 

ce qui détermine complètement les éléments du problème. 
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On a 

1 d% _ • t> 

et les équations ( i ) deviennent 

dT «rfa 

-T-=/>8ma, T-£ = />GOBa, 



<£r ^ — ' ds 

d'où 



T 


sma , 

= dot. 

COSa ' 


T 


C08a= C, 



C étant une constante. En portant la valeur de T déduite de 
cette équation dans la seconde des formules ci-dessus et po- 



sant £ = 


I 

— y 

m 


on trouve 




(«) 






du ds 
C08*a ~~~ m 


d'où 








(*) 






s := m tanga, 



en supposant que Ton mesure Tare s à partir du point le plus 
bas À de la courbe par lequel nous ferons passer Taxe des y. 

Nous avons maintenant dx = dscosa, ou en vertu de la 
relation (a) 



da dx 



cosa m 

09 09 

Si nous remarquons que cosa = cos' sin' -9 cette formule 

se met facilement sous la forme 



^i + tangï i-tang^y 



,. a dx 

rftang- = — 
a m 



d'où 



18118 â = ~ ' 
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et enfin pour l'équation de la chaînette 



(0 



= - Xen-k-e m ) % 



sans introduire de constante arbitraire, ce qui revientà choisir 
convenablement l'origine des coordonnées sur la direction de. 
ky. L'ordonnée du point A est ainsi égale à m. 

Si maintenant dans ia) nous remplaçons ds par -—--' nous 

1 ' r * r sina 

obtenons 



sina 



CO$*a 



m 



d'où 

(«0 



JCOSa= /if, 



en remarquant que y = m pour a = o; ce qui exprime que la 
projection de l'ordonnée sur la normale est constante. 

On déduit de là un moyen très-simple pour construire la 
normale en un point M (Jig. 53) de la courbe dont on connaît 

Fig. 53. 




l'ordonnée MP. 11 suffit pour cela de décrire une demi-circon- 
férence sur cette ordonnée comme diamètre et de déterminer 
la direction HKG de la corde de cette demi-circonférence par- 
tant de M et égale à m. 
Le triangle MPG donne 



yt^m.m. 



d'où pour la normale 



MG = 



£ 

m 
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Des relations (a) et (rf) on déduit pour l'expression du rayon 

de courbure 

_ ds _ w _ y* 

° ~ dot ~ cos a « ~~ m ' 

et te rayon de courbure est ainsi égal à la normale. 
En éliminant a entre [b) et ( rf), on trouve 

s = y/p — /« * = wN, 

N étant l'intersection de la tangente avec le cercle décrit sur 

l'ordonnée comme diamètre; le point N est ainsi un point de 

la développante de la chaînette, courbe à laquelle on a donné 

le nom de tractrice. 

d* r 
Si l'on remarque que l'équation (c) donne /= m* -r^> on 

a, pour l'aire AMOP, 

ydx == m 9 I — ^ dx = m* tanga = ms. 

Cette aire est donc équivalente au rectangle MKNP. 

L'équation de la chaînette ne renfermant qu'un seul para- 
mètre, il s'ensuit que toutes les chaînettes sont des courbes 
semblables. 

La chatnette étant en équilibre stable, c'est, parmi toutes 
les courbes de même longueur passant par deux points fixes, 
celle dont le centre de gravité est le plus bas (53); ce que l'on 
démontre directement, du reste, par la méthode des variations. 

88. Forme d'équilibre d'un fil dont chaque élément est 
sollicité par une force verticale proportionnelle à la pro- 
jection horizontale de cet élément. 

En désignant par p une constante, on a 

P<& = pdx = pdscQSz, 
a ayant la même signification que ci-dessus; d'où 

P = fC08a, P, = — /»8inacosx, P„= — pcos 7 *. 
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Les équations (i) deviennent 

dT 

— = /?sinacosa, 

T — = oCOS'a, 

ds r 

d'où Ton tire, comme pour la chaînette, 

Tcosa = C, 
G étant une constante; la seconde des équations précédentes 
donne» par suite, en posant £ — — > 



ou 



doi 


C06 3 a 


ds" 


m 


d* 


dx 


COS*a "~ 


m' 


tanga = 


dx 




X* 


y- 


ai» 



I 

— X 

m 



C'x 



c, 



C et C" étant deux arbitraires. 

Cette équation est celle d'une parabole du second degré, ce 
qui devait être d'après le n° 85, qui y conduit d'ailleurs, en 

supposant y constante et / = o. 

On peut arriver géométriquement à ce résultat ainsi qu'il suit. 
Considérons, en effet {fig. 54), une portion OM de la courbe 

Fig. 54. 




E s 



partant de son point le plus bas O; les tensions extrêmes T 9 
et T en O et M, dont les directions se rencontrent en I, 
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doivent faire équilibre à la force P.OK passant au milieu de 
l'abscisse OK; donc 01 = Kl, ce qui caractérise la parabole. 
On peut d'ailleurs le vérifier comme il suit; si l'on repré- 
sente T par IM, les longueurs IK et MK représenteront res- 
pectivement T« et px ; donc 

MK_px 
d'où 

89. Forme d'une voile de navire. — Considérons une voile 
rectangulaire dont deux côtés opposés sont fixes et perpendi- 
culaires à la direction du vent. La pression exercée par l'air 
sur chaque élément superficiel de la voile lui est normale, 
est proportionnelle à l'étendue de cet élément, au carré de la 
vitesse du vent et à une certaine fonction 9 (a) de l'angle « 
formé par la vitesse avec la normale à l'élément. 

Si donc on fait une section dans la voile par un plan per- 
pendiculaire aux côtés fixes, on obtient une courbe dont les 
éléments sont sollicités par des forces normales proportion- 
nelles à <p (a) et dont la tension est constante. 

Si l'on prend l'axe des x perpendiculaire à la direction du 
vent» a sera égal à l'angle formé par la tangente à la courbe avec 
cet axe, et, en appelant m une constante, la seconde des équa- 
tions (1} donne 

1 da 1 . . 

On admet généralement que <p(a) = cos'a, quoique cette 
hypothèse ne donne pas de résultats très-conformes à ceux de 
l'expérience, et, dans ce cas, on a 

fia 1 , 
as m 1 

d'où 

m langa = 5, 

et la courbe est ainsi une chaînette. 

90. Déterminer la forme d'équilibre d'un fil dont les extré» 
mités sont attachées à deux points fixes A, A', situés sur une 
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horizontale, et dont les éléments sont soumis à des pressions 
normales proportionnelles à leurs distances verticales à la 
droite À À'. 

Cette courbe serait le profil transversal d'un vase formé par 
une toile dont les bords seraient fixés à deux tringles horizon* 
taies A, A' (Jig. 55), d'une assez grande longueur, par rapport 
à AA', pour que le raccordement des extrémités n'ait pas d'in- 
fluence sur sa forme dans sa région moyenne, et qui serait 
recouvert jusqu'au bord d'un liquide pesant. 

Fig. 55. 




Prenons pour origine le milieu de AA', OA pour axe 
des x f et la verticale de pour axe des/; si a désigne l'angle 
aigu formé par la tangente avec Ox, et si l'on mesure l'arc s 
à partir du point maximum B, et en désignant par© une quan- 
tité donnée, nous aurons 

équation dans laquelle T est une constante, comme nous l'a- 
vons établi plus haut. 

En substituant — ; == = à la constante T, on trouve 

2 m 3 1 



d'où 



ds 



— ï> 






1 dy 



a ur ds 



*± = -r^ï 8ma » 



im' 



, d*<* I . . 
ace -77 = s sm a a*. 

ds 1 a m 1 ' 



(à) 



ds* 



m 



5 (cosa-t-X), 
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k étant une constante arbitraire. On déduit de là 

J'*" dx. 
•7= ; ; 
ycoscc h- * 

on a ensuite 

/ /•* COSarfa / /•«. 7 f« rf a \ 

l j:=/w I - - =w( I v^C08a-+-Xrfa — X- I — )> 

IdV ^° ^ C0Sa ' hÂ Wo Jo V'cosa -+-// 

y=z — m I - = a/w (y/cosa -4- Ar-f-A), 

J V COS « -h A* 

A étant une nouvelle constante arbitraire. 

L'arc s est ainsi représenté par une intégrale elliptique de 
première espèce, et x par l'ensemble de deux intégrales 
elliptiques de seconde et de première espèce. 

Proposons-nous maintenant de déterminer les constantes. 
Appelons , à cet effet, 

a, l'angle inconnu de la tangente en A avec Ox; 
2/ la longueur du fil; 
ia la distance A À'. 

Comme ona/=o pour a = a,, de la comparaison des deux 
formules (a) et (6) on déduit 

X* = — COSse,. 

On a ensuite 

/•«. da 

' = "1 



a — m 



^COBa— cosa, 

X«« 
V/COSa — cOSa, </a -h /C0Sa, , 



h = o. 

On a donc deux équations entre les inconnues a, et m, et le 
problème est complètement résolu. 

91. Forme d'équilibre d'un fil soumis à des pressions nor- 
males comprises dans un même plan et représentées par une 
fonction linéaire des coordonnées. ,— D'après l'hypothèse et 
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en vertu des équations (i), nous pourrons écrire 

i dx i . , . 

- = -7- = -lax-hbr+ c) t 
p ds a v J " 

a f b, c étant des constantes. On déduit de là 

d*x \ ( dx ,dr\ i . , . % 

Multipliant par d<x et intégrant, on trouve 

,/ v"*sina — 



6 cos a 

Ar étant une arbitraire. On a ensuite 

COS a s/a 



"/; 



i ^ V^ sina — b COSa 



sirn 

\/tfSma — 



b cosa -♦- X- 

relations auxquelles on peut substituer les suivantes : 



ax+ by = a v^ 1 sin a — b cos a -♦- X* -t- const. 

dx 



ay — bx= I ^ a sin a — 6 cos a -h X* dx — k l — 

J J /usina — 



6 COS a -t- * 

de manière à ne faire dépendre les éléments de la question 
que d'intégrales elliptiques. 

92. Forme d'équilibre d'un fil animé d'un mouvement de 
rotation uniforme autour d'un axe auquel sont fixées ses 
deux extrémités. — Chaque élément du fil n'étant sollicité 
que par la force centrifuge, la courbe est comprise dans un 
plan passant par Taxe et animé d'un mouvement de rotation 
uniforme. 

Soient 

a a la distance des extrémités A, A' du (il; 
son milieu pris pour origine, l'axe des y étant dirigé 
suivant OA et celui des x perpendiculairement à cette di- 
• rection ; 
a/ la longueur du fil; 1 
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B le point de la courbe situé sur Ox où la tangente est pa- 
rallèle à O7; 

açjr=rX la force centrifuge rapportée à l'unité de longueur 
de l'élément ds du fil, q étant une donnée de la question. 

On a Y = o, et la formule (3) et la seconde des équations (2) 
donnent 

dï = — *qxdx } 
ds 

d'où, en intégrant et désignant par C et C deux constantes 

arbitraires, 

T = - 1 (x>-C>), 

t£=C; 
as 

par l'élimination de T entre ces deux relations, en se rappe- 
lant que ds* = dx* 4- tf/% on trouve 

dr G 



dx vy^-ej'-C* 



dy 
Désignons par x t l'inconnue OB ; -7- étant infini pour le 

point B, cette formule peut se mettre sous la forme 
d'où 

Les constantes arbitraires x lf C se détermineront par les 
conditions 

J(* ° dx 



-JTV^S*" 



L'intégrale qui représente y se ramène, comme on le sait, aux 
fonctions elliptiques. 
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Remarque. — Supposons que 0/ soit vertical, et que l'on 
veuille tenir compte de la pesanteur, l'extrémité A' du GI 
pouvant être libre; p étant une constante, l'équation (3) don- 
nera 

dl — — iqxdx -h pdy 9 

d'où 

T = — qx*-+- py -+- const. ; 

mais il est plus simple de ne pas employer cette équation et 
de prendre pour variable l'inclinaison a de la tangente sur 
l'axe des x. Les deux premières équations (a) deviennent 

f/Tcosa 

— sr- = - % * x > 

HT sin a 
— dT~ = * 

d'où 

rf'Tcosa 

— -j-r- = -a?cos*, 

T sina = p(s + C), 

G étant une constante; et enfin 

/*** (j -h C) cota 

— -Sr = - »» «*« 

* 

pour l'équation différentielle de la courbe. 

93. Expression de la tension lorsque la composante tan- 
gentielle des forces extérieures, supposées comprises dans un 
même plan, est proportionnelle à la composante normale. — 
Soit P,= — /P«, / étant une constante, on a 

ds J •' 



d'où 



T- = -P 
ds •" 



rfT A# 

T =- !>->«, 
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a étant l'angle compris entre les normales aux points cor- 
respondant aux pressions T, T, ( ! ). 

94. Équations du mouvement d'une courbe funiculaire 
plane. — Soient (fig* 56) 

Fig. 56. 




6' 



ABC, A'B'C les formes qu'affecte la courbe au bout des temps 

*, t + dt; 
AB = ds, A'B' deux éléments égaux et consécutifs de ces 

courbes; 

V = -t— , V -+- -t- ds = ~-t- les vitesses des points À et B; 

u et v les composantes de V suivant la normale et la tangente 

à la courbe ABC; 
f$ l'inclinaison de À A' sur AB; 
oc celle de la tangente AB sur Ox; 
a*, 6' les projections de A' et B' sur cette tangente; 
a" 9 V les projections de ces mêmes points sur la normale. 

L'arc s limité au point A sera naturellement mesuré à par- 
tir d'un point déterminé de la courbe. 



(') Ce problème n'est autre chose que celui qui se rapporte à l'enroulement 
d'une corde sur un cylindre, /étant le coefficient de frottement. La tension ré- 
sistante T décroît très- rapidement quand le nombre de tours de ta corde sur 
le cylindre augmente. 

21 
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En remarquant que BB' fait avec le prolongement de AB 

l'angle (3 -h -s- ds -4- -£ ds 9 on a 

= Vcospdf-h -j-cospdsdt — Vsinp l?"* - ^)^ 13 ^ 

= pdf -h -7- f& *# — a -r- <fr </f . 
a* or 

Or, aux termes du troisième ordre près, on a 

a'6'=A'B'=AB, d'où Aa'=B£' 



dv dx 

(0 :x-- w ;r= - 



et 

Nous avons maintenant 
Aa"=VBinp<# = «rf/, 



A^(V*Ï*)-((»*Î**Î*)* 

= Ysinpdt -h (^sinP h- V cosp e ^\ dsdt -+- Vcosp ^ <fc<* 

L'angle que forme A'B' avec AB étant égal à -y- dt f on a 



a B V=ds^dt = kV—lL4f, 
fit 



d'où 



, . du dx dx 

Occupons-nous maintenant de la recherche des expressions 
des composantes tangente 9 et normale ^ à la courbe funi- 
culaire, de l'accélération du point A. 
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dv 
Des vitesses c-f j-rf/,c suivant A'B' et AB résultent les 

accélérations 

-7- suivant AB, 

ai 

p~ » A**. 

Les vitesses a ~ h "j7^> u normales à A'B', AB, donnent de 
même les accélérations 

-7- suivant A b", 

d* aa 

— « — » AB, 

dt ' 



d'où 



(3) 



dv du 

* = dï- u dû' 

I, du dx 
> dt dt 



Soient 



T la tension de la corde en A ; 
t la masse de l'unité de longueur de la corde ; 
* eWds, t$ds les composantes normale et tangentielle à la courbe 
funiculaire des forces extérieures qui sollicitent AB. 

Nous aurons, d'après des formules connues, 



(4) 



d'où 



__ h e(*- ? Ho, 



dT d* rf»a d f 



et par l'élimination de T 

( 5, (*-+)£+(»-t>£-£i*-+>î=«. 
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Il vient donc enfin 



(6) 



^~di- v Tt)M + \*-dt + u di)d? 

S\ dt~~ Ç dt)dï~ 09 



On a donc à intégrer trois équations aux différentielles par* 
tielles simultanées (i), (a), (6) pour déterminera, «, p en 
fonction de s et /; c'est, je crois, la forme la plus simple à la- 
quelle on puisse ramener les équations du mouvement d'une 
corde. 

On reconnaît sans difficulté que, pour éliminer u et v, il faut 
en général pousser jusqu'au sixième ordre la différentiation 
des équations précédentes. L'intégrale de a renfermera donc 
six fonctions arbitraires, et il faudra par conséquent six condi- 
tions pour les déterminer. 

Les deux suivantes peuvent être appliquées dans toutes les 
circonstances, 

dx 

(7) *=/('). j- =/■(*) pourf = o, 

f(*)>fi( s ) étant des fonctions connues de s. 

Les quatre autres conditions dépendent de celles auxquelles 
sont soumises les extrémités de la portion considérée du fil. 

Supposons que le fil soit terminé par deux masses M„ M, 
censées condensées en leurs centres de gravité, la première, 
si l'on veut, se trouvant à l'origine de s. 

Soient 

?•> +• et <p t , ipi les valeurs de 9 et <];> correspondant à ces ex- 
trémités ou pour s = o et $ = s lf $ t étant la longueur du CI ; 

M,^,, M f V § et Mitf,, M, y ¥\ les composantes des forces exté- 
rieures qui sollicitent M, et M,, suivant la normale et la 
tangente à la courbe; 

T„ T, les tensions de la courbe à sa jonction avec M„ M,. 

Il faut que l'on ait 

(8) ! t. + 1m *.-*)~. ('■»'-•■ 
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On a de même 

<•) l-T.-M.W-,,)-! "■" = ''■ 

Si la première extrémité de la corde est fixe, au lieu des con- 
ditions (8), on a les suivantes ; 

ç = o, u = o pour s = o. 

Dans le cas où la seconde extrémité est fixe, il faut également 
substituer à (9) les conditions 

v — o, u = o pour s = $,. 

95. Équations du mouvement très-lent d'une corde dont 
un point est fixe. — Supposons que le mouvement soit 
assez lent pour qu'on puisse négliger les termes du second 

ordre en a,f,j-« L'équation (1) donne -7- = o et, comme un 

point de la corde est fixe, il faut que f = o. L'équation ( 2) de- 
vient 

. . du dx 

< ,0) iù = dt' 

Les équations (3 ) donnent 

1 \ .du 

(n) ? = o, ^=^r- 

Enfin l'équation (6) se réduit à la suivante : 

[\ dt)ds*^*ds* ds\ dt)ds~° 

(ia) \ ou 

/ / rf«W'j* ^d£_d^^ d % * dx __ 

\\ dt) ds> "*■ ds> ds (U ~*~ dt 2 ds~ °" 

96. Du mouvement d'un fil pesant dont une extrémité est 

fixe et qui s'écarte peu de la verticale, terminé par une masse 

pesante M. — Si le fil fixé au point O est faiblement écarté de 

la verticale, puis abandonné à lui-même sans vitesse initiale, 

da 
u et v resteront du même ordre de grandeur que a, -771 dont 
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nous négligerons les secondes puissances. Nous aurons comme 
plus haut 

v = o, y = o. 

D'autre part, 

* = £C08a = g, W = — #sina = — ga, 

et les équations (4) deviennent 

1.3) 57+«* = o. t â — (« ,a - h ar) = o; 

mais, en vertu des conditions (9), on a 

La première des équations (i3) donne, par suite, 

et la seconde, par l'élimination de T, 

(.4) l M^,(s-s)]± = ,(a^l±)- } 

à cette équation on devra joindre l'équation (10). 

Le pendule partant du repos, ona-T- = o,M = o pour / = o 

et l'on satisfait à ces conditions et aux équations ( 1 o ) et ( 14 ) en 
posant u = u'sinkt, a = a'coskt, k étant une constante arbi- 
traire, u' et a' deux fonctions de s qui seront déterminées par 

(■5) [M, + «(,,-,)] g ==«(*'+£«'), J- = -*«'. 

Il ne me parait pas que l'on puisse obtenir, sous forme unie, 
les intégrales de ces équations; mais si l'on suppose que la 
masse e$, de la corde soit une très-faible fraction de M„ qui ne 
dépasse pas, par exemple, yï> on pourra, à 77 près, remplacer 

M,+ t[s t — s) par Mi h = M, et l'on aura, en posant— = fx, 

2 Al 
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On satisfait à ces équations, ainsi qu'à la condition u = o pour 
s = o, en posant 

«'=-*À(é<'— flV), 

À étant une constante arbitraire et 9', q" les racines de l'équa- 
tion 

P 

?(? — /*) = — pt' 



s 



A- 



qui seront imaginaires lorsque — sera supérieur à £• 

Nous avons ainsi, comme intégrales particulières des équa- 
tions (i4)et(io), 

(a = ÀC08*/ (f'**''— 7V 1 ), 

,l7) j a = -/ À sin */(<*"- <*"')• 

On pourra ainsi représenter généralement a et k par des 
sommes d'expressions semblables pour toutes les valeurs ima- 
ginables réelles que Ton peut attribuer à k. Nous n'insiste- 
rons pas sur la détermination des constantes A devant résulter 
de la première des conditions (7) et des conditions (9) , re- 
cherche qui ne conduit à aucun résultat intéressant. 

Supposons que Ton veuille déterminer la forme initiale que 
doit affecter le fll pour qu'il exécute la même série d'oscilla- 
tions qu'un pendule simple de longueur 5, et soit a, la valeur 
initiale de a qui est censée correspondre à s = s l9 nous de- 
vrons supposer 

valeur qui sera généralement supérieure à - fagi de sorte 
qu'en posant 



-\A(H) 



la première des équations (17 ) devient, en y supposant t = o, 



« = B* 



t, 



(7ôin75-4-7COS7^j) 
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B étant une constante que L'on déterminera connaissant l'écart 
initial a. correspondant à une valeur déterminée de s, soit 
pour s = s t par exemple, et il vient 

(18) a = * u e* -± • 

-sii^J,-*- 70037$, 

La forme définie par cette équation n'est pas celle qui ré- 
sulte d'une traction horizontale' très-petite gr, agissant syr le 
centre de gravité de M,. En effet, en jetant un coup d'oeil sur 
l'équation (i4), on reconnatt que celle qui correspond au cas 
actuel est 

dot 

d'où 

= (*-*,) 

équation qui n'offre aucune analogie avec l'équation (17). 

Le procédé employé par Foucault pour lancer son pendule, 
dans ses expériences du*Panthéon, et qui consistait à brûler 
un fil retenant en équilibre la boule du pendule, n'était donc 
admissible que parce que la masse du fil de suspension était 
très-faible par rapport à celle de cette boule. 

97. Équations des petits mouvements d'une chaînette* — 
Supposons Ox horizontal; on a 

Y = — #C0S2, *= — ^sinoc, 
et 

, . / du\ d*oc d<x* d 2 a, dx 

(19) '{8™* + jï)d? + *S™*M-W* = °- 

En supposant -j- = o, -1— = o, on a, pour l'équation d'é- 
quilibre, 

d*ot dot 1 

cosa^-4- asina 3^ = 0, 
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d'où 



d*OL 



ds 1 gin a dot 

doi COSa <w 

et, en désignant par c une constante, 

, . dx cos'a rf'a cos'asina 

(ao) * = — ' rf? = - 2 — ? — 

Si 0/ passe par le point le plus bas, on a la relation connue 

(ai) tanga=-* 

Soit a -+- dx ce que devient a pendant le mouvement; nous 
négligerons les termes du second ordre en u et Sx. 
L'équation (19) donne 

/ . , du\ d** tl*** . dx 9 

{-gSintxt* -+- — j — -t-^COSa-^- -4- a^COSaJa — 

B *fr ds dt* ds 

En développant les calculs on trouve finalement, en élimi- 
nant 5 au moyen des équations (20), 

1 • 1 . du , d$z 

L COSa âa Sina COSa -7- -h Sin a C0S 2 a — =— 

(aa) J 

f H -pY COS 3 a ;-- = o. 

\ a «a 3 ag" «/ 

Il paraît à peu près impossible d'intégrer les équations aux 
différentielles partielles (10) et (22) dans le cas général. 

Mais si la corde est assez tendue pour que l'angle « ne dé- 
passe pas une vingtaine de degrés, on a approximativement 

^ I d*Sx c d*Sa. 

a rfa* ng dt* ' 

équation qui sera satisfaite par la suite 



Ja= \^ÀCOS (a -f- s) i/-— "+" a.COSX (/ H-t), # 

A, £, r, k étant des constantes. 
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L'équation (10) donne par suite, en ayant égard à la pre- 
mière des relations ( 20), 



du c dSx 

d'où 



* da cos'a dt ' 



1 cos (x -+- i) 4 / h 2 

« = -cV À*sin(//+-T) / ^-£ 



a 



cp (f ) étant une fonction arbitraire du temps qui dépend de l'état 
initial de la corde. Il ne paraît pas que Ton puisse déterminer 
les intégrales de cette formule. 

98. Équations des petites oscillations d'un câble de pont 
suspendu. — On admet, comme on le sait, que chaque élé- 
ment du câble est sollicité par une force proportionnelle à sa 
projection horizontale» de sorte qu'en désignant par G une 
quantité connue, on a 

<i* = — Gcosasina, M' = — Gcos'a. 
L'équation (1 a) devient 



( 



^ , dtt\ d*v. -_ . dz* d'à. d% 

Gc08 « + ai ) S? •*■ 3G8 ' n » C0Sa s? ~ W * = •■ 



Dans le cas de l'équilibre cette équation se réduit à 

tis s cosa \ds ) ~~ ' 

d'où, comme nous l'avons trouvé plus haut, 



dot COS'a d*QL 3sinaCOS*a 



J Tï — la ' 



ds c ds* c 

c étant une constante. 

En supposant que les déplacements soient très-petits, et en 
opérant comme dans la question précédente, on arrive a l'é- 
quation . 

d % 3* q dSa 3fo c d 7 8a. 3tang« du _ 
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qui est encore très-compliquée; mais, en supposant que la 
flèche du câble soit suffisamment petite, cette équation se ré- 
duit à la suivante : 

à laquelle il est facile de satisfaire. On trouve ensuite u au 
moyen de l'équation (10). 
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CHAPITRE VIL 

DU MOUVEMENT D'UN CORPS SOUDE. 



§ I. — Mouvement d'un corps autour d'un axe fixe. 

99. Reprenons les notations et la figure du n° 70. 
Soient 

l'angle variable formé par deux plans passant par L'axe» l'un 

yOx de direction fixe» l'autre entratné dans le mouvement 

du corps; 

tffl 
w = -7- la vitesse angulaire au bout du temps /; 

r la distance d'un point matériel m du corps à l'axe de rotation ; 

1 = 2mr* son moment d'inertie par rapport à cet axe. 

L'indice o continuera à désigner les quantités correspon- 
dant à l'état initial. 

L'équation du mouvement s'obtiendra en exprimant que les 
forces d'inertie font équilibre aux forces extérieures autour 
de l'axe de rotation. 

La force centrifuge de m ne donnant aucun moment» le 
moment de la force d'inertie se réduit à celui de sa compo- 
sante tangentielle; on a 

dt dt 2 ' 

d'où» pour la somme de tous les moments semblables, 

dt ~~ dt 2 ' 
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On a donc 

(l) - I ^ + 3IL, = O 0U I S 7 ~^ = °i 

et le mouvement sera uniforme si Oïl, = o. 
En multipliant par dô et intégrant, on a 

ou 

(3) I( W '_ W J) = 6, 

en appelant © le travail total des forces. Cette dernière équa- 
tion, qui n'est autre chose que celle des forces vives, aurait 
pu s'écrire immédiatement en remarquant que la force vive 
du système est 

Pour obtenir les pressions sur les axes, il faudra, dans les 
formules (i) du n° 76, mettre en évidence dans les R et DIL 
les quantités correspondantes relatives aux forces d'inertie, 
ce qui donne 

N 7 -+- N; -h R 7 -h W a M/, -h Me, ^ = o, 
(4 } , N, -h < h- R 8 + «' M e, - M r , 5 = o , 

— ^x a "*" *^V ~~ w a 2m j:z -+- — 2 m/x = o , 
N* a -h DTU.-+- o> 7 2mxy-h -r- Zmzx = o; 

d'où l'on déduira les composantes des pressions, sauf N,etN' x 
dont la somme pourra seule se déterminer, comme nous l'a- 
vons déjà fait remarquer dans le cas de l'équilibre. 

100. Axes permanents de rotation. — Supposons que le 
corps solide ne soit soumis à aucune force extérieure, c'est* 
à-dire que les R et les 3TL soient nuls, et qu'au lieu d'avoir un 
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axe fixe il n'y ait qu'un point fixe A, et proposons-nous de 
déterminer les conditions qui doivent être remplies pour que 
le mouvement, ayant commencé autour de l'axe Ax, continue 
comme si cet axe était fixe. 

Il faut que les moments par rapport au point A soient nuls, 
et que le point A' de l'axe ne supporte par suite aucune pres- 
sion, c'est-à-dire que 

L'équation (i) donne 

d'où 

« = const., 

et les deux dernières équations (4) 

2mxz = o, 
1m xy = o; 

ce qui exige que AA' soit un axe principal d'inertie du 
point A. Ainsi un corps solide jouit de cette propriété que si 
on rend fixe l'un de ses points et que, à un instant quelcon- 
que, il tourne autour de l'un des axes principaux d'inertie 
passant par ce point, sans qu'aucune force étrangère ne lui 
soit appliquée, le même corps continuera à tourner autour de 
cet axe comme s'il était fixe, et le mouvement de rotation sera 
uniforme. Les trois axes d'inertie passant par un point fixe 
sont appelés, pour ce motif, les axes permanents de rotation, 
relativement à ce point. 
Si le centre de gravité de M est sur l'axe de rotation, on a 

*i = o, Xt =*°i 
les trois premières équations (4) donnent alors 

de sorte qu'il n'est pas nécessaire que ce point soit fixe. 
Donc : 
Si un corps entièrement libre, qui n'est soumis à l'action 
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d'aucune force extérieure, commence à tourner autour de 
l'un des axes d'inertie principaux passant par le centre de 
gravité, son mouvement continuera autour de cet axe avec une 
vitesse angulaire constante. 

On comprend ainsi pourquoi ces trois axes sont souvent 
désignés sous le nom à! axes naturels de rotation. 

101. Du pendule composé dans le vide. — On donne le nom 
de pendule composé à un corps solide uniquement soumis à 
l'action de la pesanteur et obligé à tourner autour d'un axe 
Gxe horizontal Ox. 

Prenons pour plan Me la figure celui de la circonférence 
que décrit le centre de gravité G. Soient 

O la trace verticale de l'axe; 
Oz la verticale du point 0; 
/ la distance GO ; 
6 l'angle GOz. 

Le moment du poids M g par rapport à étant évidemment 
la formule (i) du n° 99 donne 



(5) 


I^ IM i • A 


Si nous posons 




il vient 

• 


— - — — Ç-sinO. 



Or cette formule se rapporte au mouvement d'un pendule 
simple de longueur X, dont les oscillations seraient identiques 
à celles du pendule composé, et qui est désigné pour ce mo- 
tif sous le nom de pendule synchrone de ce dernier système. 

Soient h le moment d'inertie du corps autour de la paral- 
lèle à l'axe de rotation, passant par le point G. Nous avons 

vu (M) que 

I = I. -f- M/», 
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d'où 

(6) > = r/ +/ - 

On voit ainsi que la longueur du pendule synchrone est plus 
grande que la distance du centre de gravité du pendule com- 
posé à Taxe de suspension. 

Si nous portons sur la direction de OG à partir de la lon- 
gueur 00' = X, tous les points de l'horizontale projetée en O' 
oscilleront comme des pendules simples» c'est-à-dire comme 
s'ils étaient complètement indépendants du corps. Cette droite 
est ce que l'on appelle Yaxe d'oscillation correspondant à Taxe 
de suspension Ox. 

L'équation (6) peut encore s'écrire ainsi 



OU 

GO.GO'=*J. 

Cette formule étant symétrique par rapport à GO» GO', on en 
' conclut que, si Ton remplace l'axe de suspension par l'axe 
d'oscillation, le premier axe deviendra l'axe d'oscillation du 
second. C'est ce qui constitue ce que l'on appelle la récipro- 
cité des axes de suspension et d'oscillation. 

Supposons qu'un corps étant donné on veuille le faire os- 
ciller successivement autour de différents axes. Soient 

/ la distance de l'un de ces axes au centre de gravité; 

a, (3, y les angles que fait la direction de cet axe avec les axes 

principaux passant parle centre de gravité; 
À > B > C les moments d'inertie par rapport à ces derniers 

axes. 

Nous aurons (44) 

ï # = Acos'a -+- Bcos'p -+- C 006*7, 

d'où 

. , Acos'a -h Bco8 a P-hCco8*7 

x = /+ wr 

Cette longueur, par suite de la durée T de l'oscillation, peut 
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rester la même pour une infinité de droites différentes, puis- 
que / et deux des angles a, (3, y sont indéterminés. 

Si Ton veut que À ou T soit un minimum par rapport aux 
variables ci-dessus qui définissent l'orientation de Taxe, il 
faut que 

« = 9°°> P = 9°°i 7 = °> 
ce qui donne 

Cette expression sera minimum par rapport à / pour 

et aura alors pour valeur ♦ 

102. Du mouvement du pendule composé dans un milieu 
résistant. — Les hypothèses admises (que nous ferons con- 
naître plus loin en nous occupant de la dérivation des projec- 
tiles) relatives à la répartition, sur la surface d'un corps, de la 
résistance d'un milieu dans lequel il se meut, conduisent à 
représenter le moment total de la résistance sur un pendule 

fd9\ n 
composé par l'expression M-jt ) j p étant un coefficient qui 

dépend de la forme du corps, et n une constante déterminée 
par l'expérience ; on aura ainsi 



d'où 



Tâ^-f 8 " 10 - MI 



il \dt) ' 



ce qui n'est autre chose que la formule relative à un pendule 
simple de longueur X, se mouvant dans un milieu résistant. 

Nous n'avons donc rien à ajouter à ce que nous avons dit 
au n° 24, sur le mouvement du pendule simple dans un mi- 
lieu dont la résistance est proportionnelle à la simple vitesse 
ou au carré de la vitesse. 

12 
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103. Applications diverses. — i° Théorie de la machine 
d'Atwood. — On sait que cette machine se compose en prin- 
cipe d'une poulie à axe horizontal dont la gorge reçoit un fil 
terminé par deux masses pesantes M et M'. Soient 

I le moment d'inertie de la poulie; 
R son rayon. 

Supposons M > M' ; négligeons la masse du fil, qui est très- 
petite par rapporta M, M', et conservons les notations précé- 
dentes. 

On a, en vertu du principe général de la Mécanique, 

d'où 

d'Q R/*(M-M') 



<it* ' 1 -+- (M -+- M 1 ) R a 

rf'0 
Le rapport de l'accélération R --r— des deux masses à l'ac- 
célération de la pesanteur est donc proportionnel à la diffé- 
rence des masses, et est d'autant plus faible que leur somme 
elle moment d'inertie de la poulie sont plus grands. 

2° Du mouvement d'un treuil dont l'axe est horizontal, 
sur lequel passe un fil terminé par une masse pesante M et se 
trouve monté un régulateur à ailettes. — Le régulateur se 
compose de tiges qui traversent l'axe en leur milieu, et qui 
sont terminées de part et d'autre par des surfaces planes per- 
pendiculaires ou obliques à la direction du mouvement de 
leurs centres de gravité. 

Nous supposerons que le moment dû à la résistance de l'air 

dO* 
sur les ailettes est de la forme K -j-, K étant une constante, 

et nous aurons 
d'où 

iP Q _ MgR K riï* 

dt' ~~ I-hMR a 1-hMR' dt 2 ' 

A l'inspection de cette équation, on voit que la loi du mouve- 
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ment est la même que celle de la chute d'un corps pesant 
dans un milieu résistant (19). 

3° Un fil passant sur un treuil à axe horizontal est terminé 
d'une part par une masse pesante M, et de Vautre par une 
chaîne également pesante dont le développement vertical dans 
le sens de la pesanteur est limité par un plan horizontal fixe : 
déterminer la loi du mouvement. — Supposons que le mou- 
vement ait lieu dans le sens du poids Mg, le problème se 
résoudrait de la même manière dans le cas contraire. Soient 

q le poids de l'unité de longueur de la chaîne ; 

x la longueur verticale développée de cette chaîne. 

. On a 

(m^-MR^) R*0- I ^ »- (gqx + <jxH Ç) R*9 = o, 

d'où 

r/*9 _ Rg(M-y.r) 

dt 2 " 1 -h R* (M -+-?*)" 

En appelant 0, la valeur de pour laquelle la chaîne serait 
complètement massée sur le plan horizontal , on a, évidem- 
ment, 

par suite 

e£B Rg(M-+-<yR9, -yR9) 

dt 2 = I-+-R 2 (M-< ? R9,-^-<yR9) , 

équation que l'on peut mettre sous la forme 

dV h 

dt 1 SC H- Ô 

a, b 9 se é^jmt des quantités connues. En multipliant par d6, 
intégrant et appelant C une constante arbitraire, on a 

~=«* + «ogC (« + •), 
d'où 



J |/a[«! 



r9-+-61ogC(«-t-0)] 

et le problème est résolu par une quadrature. 



22. 



340 DBCXIÈMB PARTIE. — CHAPITRE Y II. 

4° Du mouvement d'une chaîne pétante comprise dans un 
plan vertical sur un double plan incliné à l'arête duquel il est 
normal. — Soient 

q la masse de l'unité de longueur de la chaîne dont / est la 

longueur; 
x la longueur de la portion de la chaîne sur le plan incliné 

dans le sens duquel le mouvement est censé avoir lieu; 
i l'inclinaison de ce plan sur l'horizon ; 
V l'inclinaison du second plan incliné. 

On reconnaît sans difficulté que l'on a 

/ d*x\ T d*x~\ 

Iqgx&ini - qx -^\ Sx - \qg{l- x) sini'-h q (l- x) -^rj** = O, 

d'où 

—£j- = j [x (sint -+- sin/') — /sin/']. 

En multipliant par dx f intégrant et appelant C une constante 
arbitraire, on trouve 

l de = t 1 7 (8iiw ' + sin,,) - /8in '"- H âl' 
d'où 

, Jï f * 

V * J yx* (sin i -+- sin i" ) — a /sin i' ■+■ C 
intégrale que l'on sait obtenir. 

§ IL — Mouvement de rotation autour d'un point fixe. 

104. Équation du mouvement d'un corps solide autour d'un 
point fixe. — Nous supposerons que Ox f Oy, Oz sont les 
trois axes principaux d'inertie par le point Qxe O. 

Soient # 

M la masse du corps; 

A = 2m(f + i'),B = 2m(z , + x*), C = I m (#M- x 1 ) s ^ s m °- 
ments d'inertie par rapport aux axes Ox f Oy> Oz, m étant 
la masse du point matériel correspondant aux coordon- 
nées x f y>z. 

On devra se rappeler que 

JLmjrz = o, 2mzx = o, Imxy = o. 
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La somme des moments des forces d'inertie prises en sens 
contraire par rapport à Ox a pour expression (77, l n Partie) 

= 2 m [ v ^ " x * ~ ( n * "*" ^ J * + q n x "*" w ) r 

ou, en réduisant, 

AÏ + «xi"(r a -* I ) = Aj-*-(C-B) w . 

Si donc nous appelons dît*, 3R/ r , 51L, les moments des forces 
qui sollicitent le corps par rapport h Ox, Ojr 9 Oz, on a 

10 { B* + (à--C)ï* = 3R* 

cg + (B-A)/i/> = 3îL,. 

Telles sont les équations, dues à Euler, du mouvement d'un 
corps solide autour d'un point fixe. 

Supposons que, 2R/„ 3K>, 3ïL a étant donnés, on ait obtenu 
n, p, q en fonction de /, on substituera ces valeurs dans les 
formules (4) du n° 4-3 de la première Partie 

n = -g cosy — ^- sine siny, 
(a) { /? = y sin^ H--^sinOcos^, 



d'où l'on déduit 



(3) 



db dv A 
7 dt dt ' 



dB . . . 

-j- = /t cosy -+- /> smy, 

sinô -£= p cos^ — « sin^. 



A l'aide de ces équations, on déterminera 9, ^, 9 en fono 
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tion du temps, ce qui permettra de connaître la position du 
corps à un instant quelconque. 

Remarque. — Si B = À, 0JL 9 = o, q reste constant, et Ton 
a ce théorème : 

Si les forces qui sollicitent un solide de révolution homo- 
gène se réduisent à une force ou à un couple situés dans un 
plan passant par l'axe de révolution du corps 9 la composante, 
suivant cet axe, de la rotation instantanée reste constante 
pendant toute la durée du mouvement. 

105. application des théorèmes des moments des quantités 
de mouvements et des forces vives. — Les formules d'Euler 
présentent le plus souvent, dans leur application, des diffi- 
cultés considérables, sinon inextricables, et si l'on est parvenu 
à résoudre quelques problèmes relatifs à la rotation des corps, 
c'est parce que, le plus souvent, on a pu substituer à une ou 
deux de ces formules une ou deux intégrales premières don- 
nées par les principes des moments des quantités de mouve- 
ment et des forces vives. 

La somme des moments des quantités de mouvement par 
rapport à Taxe Ox a pour expression 

2«[j (ny — px) — z(qx— nz)\ = A/r, 

et l'on a de même Bp, Cq pour les sommes semblables rela- 
tives à O/et O*. 

La somme des moments des quantités de mouvement par 
rapport à une droite fixe Ou dans l'espace, faisant avec Ox, 
Oy, Oz les angles a, (3, y, est 

À/t COSa -+- Bp COSP -H Cq COS7, 

et l'on a, en vertu d'un principe connu (56), 

(4) -7-(A/îCOSa-hB/>C08p-+- C7COS7) = OU/,. 

Si donc la droite qui représente le moment total des forces 
est constamment perpendiculaire à Ou, on a pour cette droite 
la relation 

( 5 ) An cosx -4- Bp cos£ -+- C7 cosy = const.. 
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quç Ton substituera avec avantage à l'une des équations (i) 
dont elle pourrait d'ailleurs se déduire. 

Dans le cas où le solide n'est sollicité par aucune force, le 
moment total des quantités de mouvement est constant, et, en 
appelant k sa valeur, on a 

(6) AV+By+C 1 ?^^ 

La force vive du corps autour du point fixe étant 

2m [[pz — qjr)*+ (qx — /iz)*-h ( ny — px)>] = A/i'-h B/? a -4- B? a , 

on a, en appelant S le travail total des forces et h une constante 
(qui est, si l'on veut, la force vive^à l'instant où l'on commence 
à mesurer le travail), l'équation 

(7) À/i a -+- B/?'h- C?*— h = *E, 

que Ton substituera à l'une des équations (1) lorsqu'on pourra 
obtenir l'intégrale représentée par S. 

Dans le cas où le corps n'est sollicité par aucune force, l'é- 
quation (7) devient 

(8) An'+Bp 2 +Cq 7 = h. 

Remarque. — Supposons que dans ce cas on veuille déter- 
miner les conditions nécessaires pour que l'axe instantané 
soit une droite fixe dans le corps. En appelant a la rotation 

instantanée, les cosinus -* - » - doivent être constants, et l'é- 

(ù (Ù (Ù 

quation (8) montre qu'il doit en être de même de u et, par 
suite, de n, p 9 q. Les équations (1) se réduisent alors aux sui- 
vantes : 

(B — C)pq = o, (B — k)np = %, (A — C)/i? = o. 

Si les moments d'inertie sont inégaux, il faut que deux des 
quantités n, p f q soient nulles, ce qui démontre de nouveau 
le théorème énoncé au n° 100. 

Si À — B, la troisième équation disparaît, et les deux autres 
sont satisfaites par 9 = 0; l'axe instantané est donc alors 
compris dans le plan xOy, dont tous les rayons sont des 
axes principaux. Enfin les équations ci-dessus sont iden- 
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tiques lorsque A = B = C, et la rotation est permanente 
autour d'un axe quelconque, qui est d'ailleurs un axe prin- 
cipal. 

Les équations d'Euier ne sont qu'un cas particulier de celles 
auxquelles conduit la solution du problème général suivant. 

106. Équations du mouvement d'un système matériel (cr) 
rapporté à trois axes rectangulaires mobiles autour de leur 
origine. 

Soient 

n, p, q les composantes suivant les axes mobiles Ox, 0/, O* 
de la rotation de l'ensemble de ces axes; 

V la vitesse absolue du point m de (<r), dont les coordonnées 
sont x, y 9 z; 

OP> OU/ les axes des moments des quantités de mouvement 
des éléments matériels de (or) et des forces extérieures 
agissant sur ce système par rapport au point 0; 

P., 3Hki V„ les projections de OP, 03JL, V sur un axe quel- 
conque Ou. 

La vitesse V étant la résultante de la vitesse relative de m, 
par rapport aux trois axes, et de la vitesse d'entraînement, on a 

« • 

(a) { Y r = f £ -+- qx - nz % 






et par suite 



= 2 m [( r ^"~ 2 ^)^ /l( • ra " + ' ^8) "'' ^(/7/ ^ î^) ] , 
Pr "2^[( z ^" x ^)^^ (z, " h,r,) ~ r(7z " 4 ' ,î,r) ] : 
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On sait (56) que O01L n'est autre chose que la dérivée géo- 
métrique par rapport au temps de OP, ou la vitesse absolue du 
point P, considéré comme un mobile, et dont la vitesse rela- 

tfP 
tive, estimée suivant Ox, serait —~\ de sorte que les équa- 
tions (a) fournissent les suivantes : 

//p 

(c) {^ x ^ a -Zi + q v t - n ^ 

et, en y substituant les valeurs (b), on obtient, pour les équa- 
tions cherchées, 



dn , _ ,. dp dq 

dt w ' dt J dt 

-+- pqlm (y*— z 2 )—nplmxz-+nq2 mxy-h (q 7 — /j 3 )! /wj z 

d . . ,. dx dx 

-*-n-£2m{jr*-hz*)-%p*mrj--*q*m* — 



**"<? §-$)-*» 



£«.(.■+ «•>-gi.,,-gi».^ 

qn2m[z*— x*)—pq Imyx -h/vi 1myz-h (fi*— q*)Zm zx 



ld\ I d , - dr tly 

1 '* h- p -r 2m[z 3 +x 1 ) — zqlmz-j- — inlmx-f 
r dt v ' ' dt dt 



d f dx dz\ ^ 



fy «. / 3 «\ dn » dp - ' 

dt v J ' dt dt J 

-hnp1m(x 3 —y 3 )—qnlmzy-hqplmzx-h(p 1 — n*)lmxy 

d „ , , « dz dz 

+ q—Zm{x i +y)-%nlmxj£-%plmy-£ 

En désignant par 6 le travail des forces extérieures et mo- 
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Séculaires qui agissent sur (*), augmenté d'une constante, on 
a l'équation des forces vives 

ou 

n*2m(y*+ z*)-h p*lm(z*-+- x 2 ) -+- q 1 1m(x 1 -\-f 7 ) 
— pq Imzjr — nq Imxz — np Inxjr 

Cas particuliers. — i° Supposons que le système soit un 
corps solide dont on rapporte le mouvement à trots axes Qxes 
dans ce corps; x, y, z sont indépendants du temps. Appelant 
A, B, C les moments d'inertie du mobile par rapport aux 
axes Ox, Oj, 0*, et E„ la constante 2muv, u> v étant deux 
quelconques des coordonnées, les équations (e) deviennent 



+ W>H XS + (/>'- /i*)H xr =011,, 

et l'on a ainsi les équations les plus générales du mouvement 
de rotation d'un solide autour d'un point fixe. 

2 Si les axes coordonnés sont les axes principaux d'inertie 
du corps passant par le point 0, les H„ sont nuls, et l'on re- 
tombe sur les équations d'Euler, que nous avons obtenues 
plus baut par une autre méthode. 

3° Supposons que le système (?) se compose de deux par- 
ties, l'une solide (S), dont Ox, Oy, Oz sont les axes princi- 
paux d'inertie passant par le point du corps, et l'autre (s) 
relativement mobile; les équations (d) donnent celles du 
mouvement d'un corps solide relié à un système matériel 
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animé d'un mouvement relatif par rapport à ce corps (»), et 
qui sont les suivantes, dans lesquelles 2 se rapporte unique- 
ment à (s) : 

-r-pq [C — B -4- 2 m ( /*— z 3 )] -H (7* — /J 2 ) 2 m/2 — «p 2 /w xz -hnqïmxy 
^ l d*z d*y\ 

■+■ " â 2»' Cr -•- 2 ) — «/> 2 my ^ — a ? 2 mi -^ = JH„ 

2? [B h- 2/n(x» -4- s')] - ^ 2/n/« - ^ ïw/x 

-t-7«[A — C+îra(j' — x , )]h-(« 1 — fl J )2wtzx — pqïmyx+pn'Zmyz 

d , , , v </r rfy ckYT 

r dt K ' ' dt dt 

^[C + ïm(^ -KT 2 ) ] - ^£ 2//j 2* - -£ 2wzj 

/?/?[B — A + îw(x , -/ , )] + (/j î ~ n^ZmxY—qnlmzjr-i-qplmzx 
( d*y d*x\ 

-h y-rîw(r+/)~2wlwi -i — ip 2 m/ -T- = JÏL X . 

107. Z>a mouvement d'un corps solide qui n'est sollicité 
par aucune force. 
D'après le n° 105, nous avons d'abord les équations 

(6) A'/i'-hBV-hCy^', 

(8) A/i* h- B/? a -h Cq* = h, 

auxquelles on joindra Tune des équations d'Euler, soit 

(9) C§-h(B-A)/i,>=:o, 
pour déterminer les éléments du mouvement. 



-+- 2 m 



(*) Voir pour plus de développements le Mémoire que j'ai publié dans les 
Annales de V École Normale (187a), intitulé : Du mouvement d'un corps solide 
relié à un système matériel animé d'un mouvement relatif par rapport à ce corps. 
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Des équations (6) et (8) on tire 



/>_B/n-(B-C)(V 



(•o) { (A ~ B)A 

l ^ ~ (B-~A)B 

En substituant ces valeurs dans l'équation (9), et résolvant 
par rapport à dt, on trouve 

Cdq 



(il) dt = ±:\/An 



v/j^B/i + (B-C)Cf a ][AA-A 2 H-(C-A)C</ a ] 



Comme le temps crott constamment, sa différentielle est tou- 
jours positive, et Ton devra prendre le signe + ou le signe — 
selon que dq sera positif ou négatif. 

L'intégrale de l'équation (11) donne, en fonction de q 9 l'ex- 
pression t qui dépend des fonctions elliptiques, excepté dans 
les cas suivants : i° deux des moments d'inertie sont égaux; 
2 k* est égal à l'une des trois quantités AA, BA, CA, cas dans 
lesquels l'intégrale s'obtient sous forme unie. 

L'intégrale étant supposée obtenue, en déterminant la con- 
stante par la valeur initiale q 9 de q, on en conclura inver- 
sement q en fonction de t, par suite n et p au moyen des 
équations (10). 

En prenant la direction invariable de la droite qui représente 
le moment total des quantités de mouvement, pour celle de 
l'axe fixe OZ, qui devient ainsi celui du plan invariable ou du 
maximum des aires, on a, d'après les formules (2) du n° 43 de 
la première Partie, qui sont applicables ici, en y remplaçant 
respectivement n, p, q, x par An, Bp, Cq t k, 

A/i=r — X-sinOsin^, B/? = XsinG cos>|j, Cq = AcosO, 
d'où 

IcosÔ = -r > 
1 A/t 

oY Bp 

ce qui détermine les angles et <p en fonction de q, et par 
suite de /. 
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Pour déterminer 9, nous remplacerons et <p par leurs 
valeurs dans la seconde des équations (3), et nous obtiendrons 
ainsi 

'$(-Ï)-A-h.V. 

d'où, en vertu de la relation (8), 

(i3) * = ^^ CY *, 

et, en substituant à A sa valeur ( 1 1 ), 9 s'exprime en fonction de q . 
par une intégrale qui se ramène aux fonctions elliptiques. 

108. Propriétés géométriques du mouvement. — Soient x, 
r, z les coordonnées d'un point quelconque de Taxe instantané 
et u sa distance à l'origine des coordonnées. En remarquant 
que les cosinus des angles que forme cet axe respectivement 

avec Ox, Or, Oz sont ->->-> on a 

' Ct) Ct) ût) 

U U If 

x=n-, X=Pz> Z=Z VZ' 

Ct> Cm 6> 



U' 



Si l'on multiplie les équations (6) et (8) par —• elles devien- 



nent 



K 2 



2 



d'où, par l'élimination de -> 

A(X»-A/i)ar , -hB(X a -BA)/ , -i-C(X- a -CA)z ï =o. 

Donc /'axe instantané de rotation décrit dans le corps un 
cône du second degré, qui devient circulaire autour de l'un 
de ses axes principaux d'inertie si les moments d'inertie re- 
latifs aux deux autres sont égaux. Ce cône se change en un 
plan lorsque l'une des trois quantités h 2 — ÀA, k* — BA, 
A' — CA s'annule. 

Le cône et le plan ne peuvent pas être imaginaires, c'est-à- 
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dire que l'un des coefficients des carrés des coordonnées est 
toujours de signe contraire aux deux autres ou à l'un d'eux. 
En effet, supposons que l'on ait À> B > C et formons, au 
moyen des équations (6) et (8), les expressions 

I*'- A/i = B(B - A)p'+ C(C - X)q\ 
A 1 - BA = C(C - B)q*-h A(A— B)«>, 
P- CA = A(A - C)/i* + B(B - C)/>*; 

on voit que Ar*— À A < o, Ar 2 — C A > o, ce qu'il fallait établir, et 

• ensuite que laquantité k*— BA peut seule devenir nulle, et par 

conséquent que celle des quantités Ar 1 — A A, k 1 — Bh, k 1 — CA 

qui peut s'annuler correspond au moment d'inertie moyen. 

i° Le mouvement du corps peut être produit par le roule- 
ment d'un cône du second degré sur un cône fixe: c'est ce 
qui résulte de ce qui précède et du n° 34 de la première 
Partie. 

2° Le cône décrit dans le corps par l'axe du plan invariable 
est du second degré. 

En effet, en désignant par x,y, z les coordonnées d'un point 
de OZ situé à la distance u de l'origine, on a 

A/i~Â-, B/> = J-> Cq = k-, 

u ' u * u 

d'où, en vertu des équations (6) et (8), 

X* Y* Z* H II* 



et, par l'élimination de u, on trouve 

pour l'équation de la surface du cône dont il s'agit et qui ne 
peut pas être imaginaire, d'après ce que nous avons établi plus 
haut. 

3° La composante de la vitesse angulaire instantanée sui- 
vant l'axe du plan invariable est constante. 

Soit e l'angle formé par cet axe avec l'axe instantané de rota- 
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lion; on a, en projetant n, p, q sur la direction de k et ayant 
égard à la relation (8), 

An B/i C/i h 

» cos s = n -y -+- p -j + q — = - k , 

ce qu'il fallait établir. 

4° Si l'on mène à l'ellipsoïde central un plan tangent paral- 
lèle au plan invariable, le rayon du point de contact est l'axe 
instantané de rotation. 

En effet, la normale à cet ellipsoïde, dont l'équation est 

au point où il est rencontré par Taxe instantané, fait avec les 
trois axes coordonnés des angles dont les cosinus sont propor- 
tionnels à An, B/>, Cq; elle se confond donc avec l'axe du plan 
invariable. 

En désignant par x, y, z les coordonnées du point ci-des- 
sus, par R le rayon vecteur mené en ce point, on a 

* = R*, , = !*£, z = R?. 
w w w 

Si l'on porte ces valeurs dans l'équation de l'ellipsoïde, on 
trouve, en ayant égard à* la relation (8), 

Donc: 

5° La vitesse angulaire est proportionnelle au rayon vecteur 
de l'ellipsoïde autour duquel a lieu la rotation instantanée. 
La distance A du point au plan tangent est donnée par 

ai» w v^â 

A = k cost = — coss = -=- 

y/h * 

et est constante; de sorte que le plan tangent est fixe, et, 
comme la vitesse du point de contact est nulle, on a ce dernier 
théorème : 

6° Le mouvement du corps peut être déterminé par le rou- 
lement de r ellipsoïde central sur un plan fixe parallèle au plan 
invariable. 

109. Examen de quelques cas particuliers. 
i° L'axe instantané de rotation s'écarte très-peu de Vun 
des trois axes principaux pendant toute la durée du mouve- 
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ment. — Stabilité des axes principaux. •— Supposons que l'axe 
principal dont il s'agit soit Oz; les composantes n et p étant 
très-petites d'après l'hypothèse admise, nous en négligerons le 
produit, et les équations (i) sans second membre nous donne- 
ront 

aJh-(C-B) W =o, 
(i5) (b| + (A-C)^ = o, 

C -S = o , d'où q = conat. 
Les deux premières de ces équations ont pour intégrales 

j *= Psin(af-f-«), 
* ' 1 /? = iPcos(af-f-«), 

en posant 

, x /(A-O(B-C) . / A-C A 

(17) *=qyj — xg — ' l=: \/r=cr 

P et e étant deux constantes arbitraires. Si la valeur de a est 
réelle ou si C est le plus petit ou le plus grand des moments 
d'inertie, p et q resteront toujours très-petits; dans le cas con- 
traire, les formules (16) seront remplacées parles suivantes : 

* = Pe?"-hPV-«', 
j> = /(P<?«'-+-F<r"'), 



en posant 



a= ?y/ 



(À-C)(C-B) 



AB 



/A — C A 

'^V^BB 



et désignant par P et P' deux constantes arbitraires; et l'on 
voit que n et p ne pourront rester très-petits qu'autant que les 
conditions initiales seront telles que P = o; de sorte que, en 
dehors de ce cas particulier, l'hypothèse du point de départ 
ne sera plus admissible. Donc : 

Le mouvement de rotation n'est généralement stable qu'au- 
tour des axes principaux du plus grand et du plus petit mo- 
ment d'inertie. 



MOUYXMBlfT D'UN COEP8 SOUDE. 353 

• 

La stabilité de ces deux axes se reconnaît immédiatement, 
d'ailleurs, à l'inspection de la troisième des équations (i4); car, 
si Taxe instantané s'écarte peu de l'axe principal Oz à l'origine 
du mouvement, ou que les rotations n et p soient très-petites 
à cette époque, la constante £'— CA sera aussi très-petite; 
d'où l'on conclut que n et p devront rester très-petits si 
À — C, B — C sont de même signe, et l'on aura 

71 < A(A-C)' P ^(B-C)' 

Hais si A — C, B — - C sont de signes contraires et que Ar* — CA 
soit très-petit, l'équation précitée pourra être satisfaite, sans 
que n et p soient assujettis à rester très-petits. Dans le cas de 
l'égalité de deux moments d'inertie, la stabilité de la rotation 
n'a lieu généralement qu'autour de l'axe correspondant au 
troisième. 

Conformément à ce que nous venons de voir, revenons aux 
équations (16) et proposons-nous de déterminer P et e au 
moyen des valeurs initiales n 9 , p 9 de h et p. Nous avons 

*. = Psin«, p =/Pcose, 
d'où 



/ Pi 



r 



sinc 



\i 



'* A . m 

r 



COS« = 



n f 



yj*+* 



Si Ton prend le signe 4-, on aura pour n et p les mêmes 
valeurs qu'en prenant le signe — , car la valeur de e dans le 
second cas est égale à celle du premier, augmentée de 180 de- 
grés; de sorte que l'on peut prendre indifféremment l'un ou 
l'autre signe. 

L'hypothèse de très-petit et de n 7 , p\ négligeables de- 
vant q* f revient à supposer cos0 = 1, Qq* = A*, Cg*= h; de 
sorte que la seconde des équations (12) est seule à considérer 

23 
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et donne 

*■*+ = - V = " V ï Â^C ,ang (a " + f >• 

L'équation (i 3), qui donnerait -J? = -> n'est pas applicable, 

et, pour déterminer ?, il faut alors avoir recours à la troi- 
sième des équations (2), en y faisant cos0 =r 1 ; ce qui donne 

d'où 

y = qt -h ty -+- const. 

2 À = B. — Ce cas est notamment celui d'un solide homo- 
gène de révolution autour de Taxe Qz. 
Les équations (1) se réduisent aux suivantes : 

Aj + (À-C)/* = o r 
q = const., 

qui sont les mêmes que celles du problème précédent, en y 
supposant À = B; on a donc 

(A -Ci 

a = q , 1 = !, 

n = P&in(al -+-1), 
/>= Pcos(af -h «), 
A'- CJq*= A'P J , h - Cq* = AP a , 



puis 



COSÔ = -j, 4»=s^ § — oc/, 



^, étant la valeur initiale de <Js. 
Enfin, la formule (i3) se réduit à 



d'où 



dt "" A' 



? = £'•+-?•> 



9. étant la valeur initiale de f . 
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L'angle étant constant et <p croissant proportionnellement 
au temps, on a ce théorème : 

L'axe principal Oz décrit , d'un mouvement uniforme, un 
cône de révolution autour de l'axe du plan invariable. 

3 Ù Ar a =B/i. — Nous avons démontré plus haut que cette 
condition ne peut être remplie que si B est le moyen moment 
d'inertie. Continuons à supposer À > B > C. 

Les équations (6) et (8) donnent, dans l'hypothèse actuelle, 
en éliminant h au moyen de la relation ci-dessus, 



\-w> 



ABIA-C) 
(■») 



( B -% ( ,._BV), 



'^V^V**-"™* 



À l'inspection de ces valeurs, on voit que l'on devra avoir 
constamment 

X' — B7> 2 >o, ou P*<jp' 

Si p* atteint cette limite, n et q, qui sont alors nuls, con- 
tinueront à l'être indéfiniment, puisque 0/ est un axe per- 
manent de rotation; d'où il suit que n et g conserveront tou- 
jours les mêmes signes et, par conséquent, ceux de leurs 
valeurs initiales n. et q 9 . 

La seconde des équations (i) et les équations (18) donnent 



(-9) * = -^ Wn = ±*^ (x _ b)( »__ c 



dp 



C) /i j -By' 

les signes -4- et — se rapportant respectivement aux cas où n. 
et q% sont de signe contraire ou de même signe, et dans les- 
quels, par conséquent, dp sera positif ou négatif. 
Considérons en particulier le premier cas : posons 



2* / 



(A -B)(B-C) 

~~ ÂC ' 

a3. 
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et appelons P une constante arbitraire; l'équation (19) donne 

B 



d'où 



X P<?«'- î 



P^-û 



B P <?•'-+- 1 



Pour f ~ 00 , on a p = ■ S ] d'où n = o, « = o. La direction 

de Taxe instantané tend donc de plus en plus vers celle de l'axe 
du moment d'inerlie moyen, dont elle finira par rester très- 
voisine au bout d'un temps suffisamment long. On arrive au 
même résultat en prenant le signe — dans l'équation (19). 

110. Du mouvement d'un solide pesant de révolution au- 
tour d'un point fixe situé sur son axe. — Soient {fig. 58) 

Fig. 58. 




Ox Taxe du corps; 

O le point fixe; 

M la masse du corps ; 

G son centre de gravité ; 

/ la longueur OG; 

OV la verticale du point O; 

l'angle formé par OG avec OV; 

OÇ la perpendiculaire en O à OG dans le planVOx; 

On la perpendiculaire en O au plan ÇOGar; 
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n, r, s les composantes suivant OG, Oyi, OÇ de la rotation in- 
stantanée; 

A, B les moments d'inertie du corps par rapport aux axes 
principaux OG, OÇ ou On; 

9 , r#, s 9 les valeurs initiales 0, r, a. 

■ 

D'après ce que nous avons vu plus haut (104), la rotation n 
sera constante pendant toute la durée du mouvement, puis- 
que le moment des forces par rapport & OG est nul. 

La simplicité de la solution de ce problème résulte de ce 
que les formules qui peuvent s'y appliquer permettent de 
substituer aux axes mobiles avec le corps et perpendiculaires 
à Ox les droites Om, OÇ. 

Le principe des forces vives donne 

(i) B(r*-+- *'- r\ - s\) = aM£/(cos0,- cosO). 

Le moment des quantités de mouvement estimé suivant la 
verticale étant constant, on a 

(a) A/icosQ -4-B*sin0 = A/icos0 a -+- B^sinô,. 

Des formules (i) et (2) on déduit, pour les composantes 
inconnues r, s de la rotation en fonction de 0, 

, - A n fcos 9„ — cos ) h- B.% sin 9, 

x ' B sin 6 



M£/(cose -cos*)-hB(rJ -h .*;}-' B3Jn / Q * - 

U) r= ■ - ' 




et, comme on a 




(5) 





la détermination de / en fonction de se ramène à une qua- 
drature. 
Le déplacement de Ox est dû aux rotations r et s, dont la 

dernière est la résultante de -r—r autour de OV, et — acotô 

sin0 

suivant Ox, qui laisse cette droite en repos. La rotation r ne 

Produisant qu'un déplacement de l'axe Ox dans le plan verti- 
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cal \0x, le déplacement dans le sens horizontal du même aie, 
par suite celui de sa projection horizontale et du plan VOar, 
est dû à la vitesse angulaire 

* 

(6) 



sinO 



Nous allons maintenant discuter les formules (3) et (4)» en 
vue de nous faire une image de la nature du mouvement. 

i° r, n'est pas nul, et admettons, pour fixer les idées, qu'il 
soit positif. D'après la formule (5), croîtra à partir de 0., et 
l'on devra, dans la précédente, prendre le radical positive- 
ment; cet angle atteindra une certaine valeur 0, moindre que 
180 degrés, pour laquelle r s'annulera; à l'instant suivant, 
r aura changé de signe ou sera devenu négatif, et 0, allant 
alors en décroissant, repassera par la valeur 0., diminuera 
encore jusqu'à une certaine valeur 0,, pour laquelle rsera 
nul; cette rotation changera ensuite de signe, croîtra jus- 
qu'à 0„ et ainsi de suite. L'axe OG oscillera ainsi dans le 
plan mobile GOV de part et d'autre de sa position initiale, 
et les écarts 0, et 0» s'obtiendront en choisissant convenable- 
ment les racines de l'équation en cos0, obtenue en égalant 
à zéro la quantité sous le radical de la formule (4)« 

Soit Q = aM£/(n-cos0,)-4-B(rjH-*;) le maximum, par 
rapport à 0, de l'ensemble des deux premiers termes du numé- 
rateur sous le radical, qui sont indépendants de n; 0, et0> 
devront nécessairement satisfaire à la condition 

[A/i (cosQ — cosQ) •+• Bf sinQ,]* ft 
B sin'ô < V ' 

et a fortiori à la suivante : 

[A/i(cosô — cosô)-hB*,8in0,]*<BQ. 

Il suit de là que plus la rotation n autour de l'axe de révo- 
lution sera grande pour des mêmes valeurs de r. et *♦, plus 
les écarts de cet axe, de part et d'autre de sa position initiale, 
dans le plan vertical , seront petits. 

2° r, = o. En posant 

P = aM^B/sin'ô — ÀVi^cos V-cosô)-*- B s (cos6-t- cosô.) *} — a ABi*,8iii6,, 
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l'équation (4) prend la forme. 



Pour 8 = J M Pa pour valeur 

P, = îB (Mg/sin'0 t -f- Bs* cosô, — A/i*,sin0 o ). 

En admettant que celte quantité soit positive aux premiers 
instants, à partir de la position initiale de OG, devra croître 
pour que r reste réel ; croissant, r sera positif et deviendra 
nul pour une certaine valeur 6, de donnée par P = o, puis 
changera de signe; décroîtra de 6 t jusqu'à 0,, et ainsi de 
suite. 

Si P. = o, ou 

{7) M^/sin^-hB*} cos9 § — A/ï j # sinÔ = o, 

on peut écrire 

P = aM£B/(cos a # — cos'ô) — A > ff'(cosO t — cosô) — B*(cos0 f — cosô,) jJ, 

et Ton a 

Si variait, la quantité sous le radical serait, aux premiers in- 
stants, très-peu différente de 

4M*B/cos0,-A , /i , -B , jÎ, 

qui est négatif; car, en remplaçant M par sa valeur tirée de (7) 

dans l'inégalité 

A a /i* -*- B 1 *; > 4M#B/ cosô, , 

on trouve 

( A/i sin 0, — aB*, sinô,) 1 -h B*s* sin'0, > o. 

Ainsi donc, lorsque la relation ( 7 ) est satisfaite, ne peut 
pas varier, ou l'inclinaison de l'axe du corps sur la verticale 

reste constante, par suite sel la rotation -7—7: du plan ÇOV au- 

r sin0 r 

tour de OV, 
3° r # = o, a, = o ou le mouvement initial se réduit à une 
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rotation du solide autour de son axe. On a, dans ce cas, 



i 



(8) r = ±— T-^lcos©, — cosôJlaMsB/sin'Ô — A'/i'lcosô,- cas*)]. 

L'angle croîtra de 0« jusqu'à une certaine valeur d t de0 
donnée par 

—^ (I - 009*0, ) - (cosô - cosO, ) = o , 

et reviendra ensuite 0«, et ainsi de suite. 

Si la rotgtion n est assez grande pour que f t soit très- 
petit par rapport à l'unité, cos0. diffère peu de cos f , c'est-à- 
dire que l'axe du corps s'écarte fort peu dans le plan ÇOV de 
sa position initiale. Posant donc = 0« -+- e, e étant du même 

ordre de grandeur que k f t » dont nous négligerons le carré, 

il vient 

cosô, — cosô = i sinO, 

et, par suite, 

r=± g )/t(*Mglti sinO, - A a /i a «). 
L'écart maximum étant 



*. = 



* ,•> 



A À n 



l'équation précédente peut se mettre sous la forme 



dt . A/i 



et l'on a pour le temps écoulé, correspondant à l'écart e t 

, B /»« d* B / ae\ 
t = — / =■ = — arccos li 1 ; 

d'où, enfin, 

. . Xnt 
t = 1,011' -5-' 
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La durée d'une oscillation de l'axe est, par suite, égale à tt-t— • 
L'équation (3) donne, dans le cas actuel, 

__ \n(cos% — cosQ) __ A/ie 
S ~~ BsinO "" B 

La rotation «' du plan \Ox, autour de la verticale, a, par 
suite, pour valeur 

'— * — ^ n * 
w ~ sïnê " BsinO/ 



elle est nulle pour e = o, maximum pour e = t,, et sa valeur 
moyenne est 

M*/ 



Bsm0 o e, J An 



Elle est positive, ou négative, ou directe, ou rétrograde, rela- 
tivement à la rotation n» selon que / est positif ou négatif, ou 
que le centre de gravité du corps se trouve au-dessus ou au* 
dessous du point fixe. 

La durée d'une révolution complète de l'axe OG, autour de 
la verticale, a pour valeur 

il Mgl 

Les divers résultats auxquels nous venons d'arriver se véri- 
fient expérimentalement au moyen de la toupie gyroscopique 
et de la balance gjrroscopique. Chacun de ces appareils se com- 
pose d'un tore, maintenu dans une chappe d'une masse rela- 
tivement assez faible pour que son inertie n'intervienne pas 
d'une manière sensible. La chappe fait corps avec une tige 
formant le prolongement de l'axe du tore. 

Dans la toupie, cette tige est terminée par un crochet qui 
se loge, après la mise en mouvement du tore, dans un godet ou 
crapaudine. L'instrument étant abandonné à lui-même, l'axe 
paraît décrire aux yeux de l'observateur un cône circulaire droit, 
d'une ouverture constante autour de la verticale du point fixe, 
avec une vitesse angulaire de même sens que n (ce qui devait 
être puisque / est positif), d'autant plus faible que cette rotation 
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est plus grande. En réalité, le cône n'est pas circulaire; mais 
les petites trépidations de l'axe dans le plan x0\ sont insen- 
sibles et ne frappent pas l'œil de l'observateur. La rotation de 
ce plan variant périodiquement, mais dans des périodes très- 
courtes, l'œil ne perçoit que sa valeur moyenne, qui, toutes 
choses égales d'ailleurs, varie en raison inverse de la rotation 
du tore autour de son axe. La vitesse angulaire Q étant indé- 
pendante de 0„ le phénomène doit se produire dans les mêmes 
conditions, lorsque l'on vient pendant le mouvement à écar- 
ter ou à rapprocher OG de la verticale; ce qui est conforme à 
l'observation. 

Dans la balance, la tige, à une petite distance de la chappe, 
est articulée à un cylindre qui s'engage dans une crapaudine 
verticale. On peut faire occuper une position quelconque à un 
poids sur la portion de la tige opposée au tore, de manière à 
faire passer / du positif au négatif, et, par conséquent, à obte- 
nir le mouvement direct ou rétrograde de l'axe de révolution 
autour de la verticale. 

ill. Des efforts qu'il faut développer à l'axe du corps pour 
décrire une surface conique. — Lorsque l'on soutient un tore 
tournant d'un mouvement très-rapide autour de son axe, en 
plaçant les mains suivant les prolongements de cet axe, et que 
l'on cherche à déplacer brusquement l'un de ces prolonge- 
ments, tandis que l'autre est maintenu fixe, on éprouve une ré- 
sistance d'autant plus considérable que ce déplacement est 
lui-même plus rapide. 

Pour déterminer cette résistance, il est clair qu'il suffit de 
calculer la force capable de produire un mouvement conique 
donné autour du point fixe du solide de révolution dans l'hy- 
pothèse de s 9 = o, #> = o, force qui est égale et contraire à la 
résistance éprouvée par la main supposée appliquée au même 
point. 

Soient F,, F; les composantes parallèles à Orj, OÇ de la 
force F, agissant en un point de l'axe, distant du point fixe 
d'une longueur a\ r et s sont supposés donnés et n reste con- 
stant (104). Le principe des forces vives donne 

B(rdr + sds) = Mg/rsin0<fr -+- F^asdt — Y^ardt, 
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OU 

( a ) B (r j t +s -^ = M^/rsinO -h F,<w- F<ar, 

et celui de la projection des moments des quantités de mou- 
vement appliqué à la verticale 

//À/rcosO r/B.rsinO _, . . 

dt dt * ' 

d'où, en se rappelant que r = ^-j 

F.flf = — À/ir'-f- Brj cotô -h B -7- • 

En portant cette valeur dans l'équation (a), on trouve 

dr 
Frfl = M^/sinO — kns -h B* J cote — B ^- • 

< 

Si le tore ne tournait pas autour de son axe, il faudrait sup- 
poser * = o; de sorte que l'excédant d'effort nécessité par 
l'inertie du tore en mouvement a pour moments composants 

F,a = — Aw, 

Fç* = — Ans, 
d'où 

F ç ~ V 



D'où il suit que l'effort est perpendiculaire à Vêlement de 
chemin décrit par son point d'application et est égal au pro- 
duit du moment d'inertie par la vitesse angulaire du corps 
autour de son axe, et par la vitesse angulaire imprimée à cet 
axe, divisé par la distance du point d'application de l'effort 
au point fixe. 

Supposons, par exemple, que le solide de révolution soit un 
anneau en fer dont le cercle générateur ait o m ,oi de diamètre, 
le lieu des centres de ce cercle ayant lui-même un diamètre 
de o a ,i2. Le poids du tore est sensiblement égal à o kil ,a37, et 
l'on a, avec une pareille approximation , A =0,000087. 
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Admettons que le tore fasse 3ooo tours par minute, ou que 

3000 ÎA1T ^ # 

*=-— = 3«4.iô l 

et que la vitesse imprimée à Tune des extrémités de Taxe soit 
o m ,6o à une distance de o m ,io de l'extrémité maintenue Qxe, 

on a, pour la rotation imprimée à Taxe du solide. — — =6: 

r o,io 

par suite, 

F= i Kn ,64. 

112. Dans le cas de l'égalité de deux moments d'inertie, 
rapporter le mouvement du corps à son troisième axe prin- 
cipal et à deux axes rectangulaires perpendiculaires à sa di- 
rection, et qui ne participent pas au mouvement du corps. — 
Il s'agit de donner de l'extension à la méthode qui nous a 
permisse résoudre si simplement le problème du n° 110. 

Soient 

Ox Taxe du solide de révolution tournant autour du point ; 

Ov?> OC deux axes rectangulaires perpendiculaires k Ox; 

A, B les moments d'inertie du mobile respectivement par 
rapport à Ox, et On ou Og; 

n f r, s les composantes de la rotation du corps suivant Ox, 
On, OÇ; 

n' la rotation du plan »OÇ autour de Ox; 

01L„ 31L V 3K/ç les moments des forces qui agissent sur le corps 
par rapport à Ox, Oyj, OÇ; 

OP la droite qui représente le moment des quantités de mou- 
vement. 

Nous avons vu (106) que le problème de la rotation des 
corps consiste à établir l'identité entre le moment résultant 
des forces el la vitesse du point P. 

La vitesse relative de ce point par rapport aux axes mobiles 

en projection sur OC est B — , et sa vitesse d'entraînement 
— Ànr-f- Bru'; les expériences semblables relatives à l'axe Ou 
sont B -r-* Ans — Bsri. 



On a donc 
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AÏ=^ X , 



(A) {bJ-w(A/i-B/i')=OÏV v 

B * -+- r(B/î'- An) = 3IU. 



Telles sont les relations que nous voulions établir ('). Si 
l'on fait *'= n, on retombe sur les formules d'Euler pour le 
cas considéré d'un solide de révolution* 

Ces formules conduisent facilement à celles que nous avons 
obtenues directement en traitant la question du n° 110. 

En effet, la rotation de On, à laquelle participent les deux 
autres axes, a lieu autour de OV, et se décompose en deux 
autres : Tune autour de OÇ évidemment égale à s, l'autre au- 
tour de Ox, qui a par suite pour expression n' = s cot0. 

D'autre part 

SUL^ = Mg7sin0; 

de sorte que les formules (A) deviennent 

n — const., 

tir 
B -5- -h s ( A/i — Bs cotô) = M^/sinO, 

ds 
B-t- -hr[Bs cotO — A/i) = o. 

d9 
Si l'on remarque que r = ^- > la dernière de ces équations 

donne 

par suite 

Bjsin0 •+- A/zcosO = const., 

intégrale qui exprime que le moment des quantités de mou- 
vement en projection sur OV est constant. 



(*) Voir pour la généralisation de cette méthode la note I placée à la fin du 
Chapitre. 
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§ III. — Mouvement d'un corps solide entièrement libre. 

113. Équations générales. — Il résulte des u m 57 et 69 que 
les six équations du mouvement du solide seront fournies par 
le principe du mouvement du centre de gravité et par les for- 
mules d'Euler, appliquées au mouvement du corps autour de 
ce centre considéré comme fixe. 

Soient 

X, Y, Z les coordonnées du centre de gravité G du corps, pa- 
rallèles aux axes fixes OX, OY, OZ ; 

Fx, F T , F z les sommes des projections des forces extérieures 
sur ces mêmes axes. 

Conservons d'ailleurs les notations du paragraphe précédent. 
Nous avons pour les équations du mouvement 

m ^ x .~f rfaY «-F *' Z '-F. 

(0 ~dF- ¥ * -ar-^» -3F- F *> 

' A^ -*-(€- B) W = 31t,, 

(2) (bJ-«-(à- 0)^ = 3^ 

C^-^B-A)*/^^,, 

auxquelles il faut joindre les relations connues (43, 1" Partie) 

' dQ dv 

n = -r-cos^ — -j~sinOsin^, 

(3) < p = -g sin^ ■+- -^sinôcos^, 

dy //• . 

A Tune de ces équations on pourra, dans certains cas, sub- 
stituer avec avantage la formule suivante, qui résulte de celle 
de forces vives et du théorème de Kœnig (41 ) 

A» , + Bp , -h(V-4-MV J 

(4) — n = «, 
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V désignant la vitesse du centre de gravité du corps, et 6 le 
travail total des forces qui sollicitent ce corps évalué dans 
son mouvement général et augmenté d'une constante. ' 

Les formules (2) sont également applicables au mouvement 
d'un corps solide autour de l'un quelconque de ses points, 
pourvu que Ton comprenne dans les forces qui sollicitent 
chaque point matériel la force d'inertie due à l'accélération 
du point supposé fixe où toute la masse du corps se trouve- 
rail concentrée ( 57). 

Lorsque les causes déterminantes de chacun de ces mouve- 
ments sont indépendantes des éléments de l'autre, les équa- 
tions (1) et (2) constituent deux groupes distincts, que l'on 
aura à intégrer séparément. C'est ce qui a lieu notamment 
pour la Terre et la Lune dans leurs mouvements respectifs de 
translation autour du Soleil et de la Terre» et autour de leurs 
centres de gravité, questions trop spéciales, malgré l'intérêt 
qu'elles présentent, pour faire partie d'un Ouvrage de Méca- 
nique générale, et pour lesquelles je renverrai à mon Traité 
de Mécanique céleste. 

114. Du mouvement des projectiles oblongs dans Vair. — 
Le mouvement d'un projectile oblongdans un milieu résistant 
nous offre un exemple du mouvement d'un corps libre dans 
lequel les causes des mouvements de translation et de rota- 
tion ne sont pas respectivement indépendantes de ces mouve- 
ments. 

Nous ne considérerons que le cas où la surface ( ■) du pro- 
jectile est de révolution autour de l'un des axes principaux 
d'inertie du centre de gravité, et où il y a égalité entre les 
moments d'inertie B, C autour des deux autres axes princi- 
paux. 

La pression exercée par l'air sur un élément rfa> de la sur* 
face du projectile en un point m se décompose en deux autres 
respectivement normale et tangentielle. La composante tan- 
gentielle ou le frottement exercé par l'air est de sens con- 



(*) La surface se compose d'un cylindre se raccordant à l'ayant suivant le 
périmètre de Tune des bases avec une surface de révolution tronquée au sommet. 
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traire à la composante tangentielle de la vitesse du point m. 
On n'a sur cette résistance que des notions assez vagues; mais 
on sait qu'elle est assez faible pour que, en général, il soit 
permis d'en faire abstraction, et c'est ce que nous ferons dans 
ce qui suit. 

Si la direction de la composante normale w de la vitesse de m 
ne pénètre pas dans le mobile, on admet, faute d'une théorie 
satisfaisante de la résistance des milieux, que la pression nor- 
male est de la forme kd<ùf(w), k étant un coefficient propor- 
tionnel à la densité du milieu, etf(w) une certaine fonction 
dont la forme ne peut se déterminer que par l'expérience. Aux 
points où la direction de w pénètre dans le corps, il se pro- 
duit des tourbillonnements, et, par suite, comme nous le ver- 
rons dans un autre Chapitre, une réduction dans la pression 
atmosphérique; mais comme, dans l'état actuel de la science, 
il ne parait pas possible d'évaluer cette réduction, on suppose 
que la pression est nulle sur don. Le lieu des points de la sur- 
face du corps pour lesquels on aura, k chaque instant, w = o, 
divisera donc cette surface en deux zones pour les éléments 
desquelles la pression ou résistance normale sera de la 
forme kd(ûf[w) ou sera nulle. La détermination en grandeur 
et en direction de la résultante et de l'axe du moment des ré- 
sistances élémentaires se ramène ainsi à une question de Cal- 
cul intégral. 

Sous l'action de ces résistances, l'axe instantané de rota- 
tion du projectile cesse, dès la sortie de l'arme, de coïncider 
avec l'axe de révolution, qui fait ainsi un angle variable avec 
le plan de tir ( ! ). De cette obliquité résulte une composante 
de ces mêmes résistances normale au plan ci-dessus, qui fait 
sortir de ce plan le centre de gravité du projectile, d'où résulte 
un déplacement latéral qui a reçu le nom de dérivation. 

La rotation du projectile est de la gauche vers la droite, pour 
le pointeur, dans l'artillerie de terre; dans les pièces delà ma- 
rine, la rotation a lieu en sens inverse, et nous nous place- 
rons dans celte hypothèse pour ne pas modifier notre con- 



( ■ ) Plan vertical passant par Taxe de l'arme. 
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venlion sur le sens positif des rotations, dont il suffira de 
changer les signes pour passer des formules obtenues à celles 
qui sont relatives au premier cas. 

La rotation autour de Taxe de révolution n'influe pas sur la 
résistance de l'air» puisqu'elle ne donne lieu qu'à des vitesses 
tangentielles des points de la surface. 

La composante de la vitesse du centre de gravité perpendi- 
culaire au plan de tir, qui produit la dérivation, étant relati- 
vement très-petite, on peut la négliger dans l'expression 
de/(u>), en ne considérant ainsi que la composante de la ré- 
sistance de l'air parallèle au plan de tir, qui est très-sensi- 
blement égale à cette résistance ('). On peut également faire 
abstraction de la rotation perpendiculaire à l'axe de révolution 
qui ne donne, à la surface du projectile, que des vitesses du 
même ordre de grandeur que la vitesse de dérivation. 

On voit ainsi que, pour déterminer le mouvement de rota- 
tion d'un projectile autour de son centre de gravité, on peut 
supposer qu'il est animé d'un mouvement de translation pa- 
rallèle au plan de tir dans lequel le centre de gravité serait 
censé se mouvoir, et d'une rotation autour de son axe de ré- 
volution; mais, en raison de la symétrie, la résistance de l'air 
se réduit à une force située dans le plan passant par l'axe et 



(') Exemple. — Pièce de 12 de campagne : 

Diamètre de l'âme o m ,iai 

Diamètre du projectile. . . . * o m , 1 18 

Longueur de la partie rayée i m ,705 

Pas des rayures 3 m 

Poids du projectile ta** 

Pour une charge de poudre de 1 kilogramme et un angle de tir de 1 1 degrés 
(inclinaison de la vitesse initiale du projectile sur l'horizon), on a une vitesse 
initiale de 307 mètres, une portée de a3oo mètres, un angle de chute dei5°ai\ 
une vitesse de chute de 198 mètres, une dérivation de 37 mètres; la durée du 
trajet est de 10 secondes. 

On déduit de là que la vitesse angulaire du projectile est de 643 mètres, la 
vitesse à la surface de la partie cylindrique 38 mètres ; que la vitesse moyenne 
de la dérivation est de 3 m , 70 ; enfin, que le plan de tir Tait un angle Infé- 
rieur à 1 degré avec le plan vertical déterminé par la chute et le centre de la 
bouche de la pièce. (Extrait de Y Aide-Mémoire de Campagne,) 

»4 
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la vitesse du centre de gravité; d'où il suit que la rotation au- 
tour de l'axe de révolution reste constante. 

Nous considérerons la vitesse de translation et son incli- 
naison sur l'horizon comme approximativement connues en 
fonction du temps ( ' ). 

Soient (Jlg. Sg) 

la position du centre de gravité du projectile au bout du 

temps t; 
Ox celle de son axe de révolution; 

V = OV la vitesse de translation qu'il posséderait au bout du 
temps t, s'il affectait la forme d'une sphère de même surface 
sans recevoir de rotation initiale. La trajectoire du centre 

Fig. 59. 




de gravité de ce projectile fictif serait comprise dans le plan 
vertical du tir. La vitesse <)ui» composée avec V, donnerait la 
vitesse réelle, étant relativement petite, de même que celles 
qui sont dues à la rotation autour du point 0, on peut, sans 
grande erreur, considérer la résistance de l'air comme étant 
uniquement due à V; 

OÇ la perpendiculaire en à Ox dans le plan VO.r. 

On la perpendiculaire au même point à ce plan; 

ri la rotation du plan xO\ autour de 0*; 

<p l'angle formé par Ox avec OV. 



(') Voir la note II a la fin du Chapitre. 
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Soient encore 

A, B les moments d'inertie du corps par rapport à Ox, On 

ou OC; 
/*, r, s les composantes de la rotation instantanée suivant Ox, 

On, OÇ. 

La résistance de l'air se réduit à une force comprise dans le 
plan xOV, et dont le moment 31^ ou 211/ est (■) une fonction 
de V et 9 . D'après le n° 112, les équations du mouvement 
sont 

. fin 

A -r = o, 

ttt ' 

(i) { B^-t-5(A/i-B/i')-,DlL, 



dt 

dt 



B -j -hr{Bn'— An) = o. 



Soient maintenant 



s l'inclinaison de V sur l'horizon; 
OV ce que devient OV au bout du temps /; 
Ou la perpendiculaire au plan vertical de tir VOV; 
y l'angle aigu formé par ce plan avec le plan xO\; 
Ocv l'intersection des plans VxOÇ, nOu nécessairement per- 
pendiculaire à OV et à On. 

On a évidemment, en remarquant que t est une fonction 
décroissante du temps, 

VOV'=-^rf/, »îO« = 7, ttO«v = 9o°-7, Ç0w = ? . 

On peut considérer un plan géométrique mobile comme un 

système invariable en faisant abstraction de toute rotation qui 

lui est normale; de sorte que le plan \0x se meut en vertu 

des rotations 

n' autour de Ox, 

s » OÇ. 



(•) Pbir, pour la détermination de ce moment dans quelques cas particuliers, 
la note II, déjà citée, placée à la fin de ce Chapitre. 

a 4. 
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Mais on peut aussi le considérer comme se mouvant en 

vertu des rotations : 

dy 
i° -4- autour de OV qui a pour composantes 

~ cosy autour de O-r, 

g^sin? » OÇ; 

de , * 

2 — -r autour de Ou ayant pour composantes 

~~ di C097 autour de 0"i 

rit . 

3-SIII7 • Otv. 

at 

Cette dernière peut être remplacée par les suivantes : 

— -r siny cos? autour de OÇ, 

fit . 

-T-sin^siny » Oor. 

Il suit de là que Ton a 

; , fh di . 

i /î^^cosf-H^sinysin?, 

f = 5T 8in ?'"5/ 9,n7COS7 * 

La droite Ox se déplace en vertu de la rotation relative 
— t- autour de On dans le plan .rOV, dont tous les points 

possèdent en même temps la rotation — -3- cosy trouvée plus 
haut autour du même axe; on a donc 

„, dy d* 

et, en ayant égard à cette relation et aux deux précédentes, les 
équations ( 1 ) se réduisent, en définitive, à deux équations 
entre les inconnues 9 et y et la variable t. 
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dy 
Comme n est très-grand, que -~ est de Tordre du moment 

de la résistance de l'air et est petit, que -7- varie lentement, 

on peut négliger n' devant n et réduire les équations (1) aux 
suivantes : 

dr 
B T + Ans = 3TL, 
. dl ' 

(4) { ds 

B-^ knr= o. 

dt 

En faisant d'abord abstraction de 3tL, ces équations ont pour 

intégrales 

A A 

r = P cos 5 nt -+- P' sin 5 nt , 
o o 

À À 

s = P sin s /?/ — P'cos 5 «/, 

P, F étant deux constantes arbitraires ; en les. considérant 
maintenant comme des variables et substituant, on trouve 

d? A </P' . A A dit 
^co8 B ^-^3in g «/= x , 



d'où 



rfP .A dV A 

P=P,-*-g fsTL COS g «/<//, 

P^P'.+ g fait sing*/df, 

P. et P', étant deux constantes arbitraires; on a donc 

r = (P,-+-g f^lLcosg/i/dM cosg/tf 

5= (P,-+-g / 3ltc06g«*dM8ing/i/ 
— fP'.-hg / 3TLsing/ï/Aj cosg/i/. 
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Si r et s sont nuls pour t = o, comme cela a lieu dans la réalité, 
on a tout simplement 

i/A/* £ A A /*' A\ 

r = = ( cos-g/î/ / DlLcOB=/tf£Û-H8injr/tf / D\l>sin r^nidi I, 

(5) { 

i / A /•' A A/ 1 ' A \ 

j==(sin-5/i/ / 3ÏLco8«gw/<#— coe=/*/ / 3ÏL sin •= w/A J • 

Désignons par 31V, DR/",. . . les dérivées de 31L par rapport 
au temps et posons 

* A/i 

nous aurons 

d'où 

f OTt cos| / = kf[t) sin ~ h- JH/*(/) cos j - *\f (o), 

f Dïi sin j / = - //(O cos £ / + Pf[t) sin £ -h Af(o) , 

et enfin 

s = g [*/(') - *'/'(<>) sin i - kf (o)cos j]. 

Si Ton ne considère le mouvement que dans son ensemble» 
on peut faire abstraction des termes périodiques, dont l'in- 
fluence d'ailleurs sera d'autant plus petite que n sera plus 
grand, puisque les durées des oscillations correspondantes se- 
ront d'autant plus petites, et alors il vient tout simplement 

An 

B' 

Si n est assez grand pour que — soit négligeable devant Tu- 

A /» 
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ni té» on a 



r=o, 



(6) \ s = ^. 

An 

L'équation (3) devient alors 

(7) dy = — rff COS7; 

à la seconde des équations (1) on peut substituer la suivante : * 

(8) ^— î = *co87 = ^jC087, 

résultant de l'élimination de e au moyen de la relation (7). 

Les équations (7) et (8) ne permettront de calculer 9 et y 
pour une valeur déterminée de / que par approximation, en 
suivant la marche suivante. En premier lieu, nous remarque- 
rons que Ton a 9 = o, y = o pour t = o, en mesurant le temps 
à partir du moment de la sortie du projectile de l'arme. 

Supposons maintenant que, pour une certaine*valeur /, de /, 
on connaisse celles 9, et yi de 9 et y. Comme ces deux angles 
varient lentement, on pourra, pour toutes les valeurs de t com- 
prises entre t x et une certaine limite t^>t x choisie convenable- 
ment, saur vérification ultérieure, remplacer les formules (7) 
et (8) par les suivantes : 

Idf = — </tcos7„ 
rf8in 7 sin<p art 
dt ~À/t 7l ' 

d'où, en distinguant par l'indice 2 les quantités qui se rap- 
portent à l'époque U> 

<Pi=?|-(«i-«i)C087„ 






81117, sm ? a = siD 7, sin y, -+- -7- 

A 1 



D'après la valeur obtenue pour y» r on jugeras! l'excès fi— t x 
n'a pas été pris trop fort. 

On pourra ainsi former une table renfermant les valeurs de 
y et 9 pour des valeurs de t croissantes en progression arith- 
métique à partir de t = o jusqu'à la durée du trajet. 
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Soit F la composante de la résistance de l'air perpendicu- 
laire à la vitesse V, et qui est une fonction de cette vitesse 
et de 9; sa composante normale au plan de tir sera Fsiny et, 
en appelant M la masse du projectile et A la direction, on 
aura 

(11) M~ ?r = Fsin7, 

et, par des méthodes d'approximation connues, on calculera A 
de proche en proche pour des valeurs de t croissant en progres- 
sion arithmétique de zéro à la durée du trajet. 

§ IV. — Du mouvement d'un corps solide assujetti à rester 
constamment en contact avec un plan fixe. 

115. Ce problème dans toute sa généralité offre peu d'inté- 
rêt, car en dehors de quelques cas spéciaux que l'on peut 
traiter, on est arrêté immédiatement par des difficultés de 
calcul qui paraissent insurmontables. Nous croyons devoir 
toutefois indiquer les équations générales du problème. 

Soient 

OX, OY deux axes rectangulaires, tracés dans le plan fixe; 

OZ la normale h ce plan; 

Xi, Yi, Zi les coordonnées du centre de gravité 6 du corps 

par rapport à ces axes; 
Fx> Ff, F z les composantes suivant les mêmes axes des forces 

extérieures transportées parallèlement à elles-mêmes en 0; 
x, y % z les coordonnées du point de contact A parallèles aux 

axes principaux Gx 9 G/, Gz du centre de gravité; 
N la réaction du plan ; 
a, (3, y les angles que forme N ou OZ avec Gx 9 Gjr, Gz; 

(1) f(x,y,z) = o 

l'équation de la surface du corps. 
On a 

, y 1 df c ï df 1 df 

w C0M== s£' "^ï^ «*?=*£' 
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en posant 

Le corps peut être considéré comme libre en le supposant 
sollicité en outre des forces extérieures par la réaction N. Si 
donc nous conservons les notations du n° 113, nous aurons 



(3) 



rf'Y 
M ' — F 



(4) M^ = F 2 + N. 
A~ h- (C — *)pq = 3TL x -+-N(^cos7 — *cosp), 

(5) / B ^?-+- (A — C)nq= DTL r -i-N(zcosa — XCOS7), 
C ^ -f- (B - A)/?/? = 31V t -h N(xcosf - jcosa). 

En éliminant N entre les équations (4) et (5), on trouve 

A J + (C - B) M = 0lt x -*- (m ££ - F 2 ) (70087 - 3 cosp), 

(6) Jb J^(A~C)/iy = 0R > - + -^M^-F 2 )(zco8«-xco87), 
C ^ + (B - k)np = 31L.-+- (m^ - F^ (xcosp-jcosa). 

Si Ton projette la longueur GA sur OZ on a 

(7) Z,= .rcosa-t- rc09p-t- 20087. 

Enfin, en se reportant aux formules (a) du n° &3 de la pre- 
mière Partie, on voit facilement que les angles formés par OZ 
avec Gx, G/, G* sont donnés en fonction de 9, *|/, par 

(8) cosa = — sinOsin^, cosf) = sinôcos^, COS7 = cos0, 
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d'où, 

^ liï = ~" ***** * n ^> 5? = tan ^ e **+• 

Nous connaissons d'ailleurs les expressions de n, p f q en 
fonction de 9, <J* et ( ! ). 

Nous avons donc en résumé neuf équations suffisantes (i), 
(3)> (6), (7) et (9) pour déterminer les inconnues X„ Y lf Z|, 
x, jr, z, 9, ^, en fonction du temps. 

Dans certaines circonstances, il pourra être avantageux de 
remplacer Tune de ces équations par celle des forces vives (*) 
ou par celle des moments par rapport à la perpendiculaire G m 
au plan fixe mené par le centre de gravité, c'est-à-dire par 

-7 (À/ïCOSa-4- B/0COSP-+-C0COS7) = 31b.. 

Nous en resterons à ces généralités pour arriver aux deux 
questions suivantes auxquelles s'applique la méthode du 
n« 110. 

116. Mouvement d'un corps pesant de révolution assujetti 
à glisser par un point de son axe sur un plan horizontal. — 
Conservons les notations du numéro précité en supposant que 
les axes coordonnés aient été transportés parallèlement au 
centre de gravité G du solide. 

Soient [fig. 58, p. 356) 

le point d'appui ; 
/ la longeur OG. 

Comme dans le cas actuel dR/,=o, la rotation n restera 
constante pendant toute la durée du mouvement, et il en est 
de même de la composante horizontale de la vitesse du centre 



(') Formules (3) du n° 113. 

(•) Formule (4)4° meme numéro. 
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de gravité, qui disparaît ainsi que n dans l'équation des forces 

vives, la composante verticale de la vitesse du centre de gra- 

..' -. « d(l cosO) 1 . /> 

vite étant — ■- - ' = — /rsind. 

Le principe des forces vives donne 

(1) B(r ï -h^-r;-j;)-hM/ a (r , 8in ï Ô-rÏ8in , Ô ) = aMg/(cose # -cosô). 

Le moment des quantités de mouvement rotatoires autour 
de G, estimé par rapport à la verticale, étant constant, on a 
l'équation 

(a) A/icosô -t-BjsinO = A/zcos0 o + B.r 8in9 9 . 

Des équations (i) et (2) on déduit 

... An (cosô,--cos0) H-B^sinO. 

(3) s== Biîîë ' 



(4) 



/~7~ " 77 ~ rA/i(cosô— cosô,)-*-B/- a sinô i p 

/2M^/(COSO-C09Ô.)-4-K~^— i g^ * «- 

r==àz V B + M/'sin'Ô ' 



en posant, pour abréger, 

K = M/Vîsin'Ô, •+- B (rj -4- #»).' 

Ces formules, analogues aux formules (3) et (4) du n° 110, 
conduisent aux mêmes conséquences, et donnent l'explica- 
tion des différentes phases du mouvement de la toupie. 

Le point décrira, par rapport au centre de gravité et en 
projection horizontale, une courbe ondulée, limitée aux cir- 
conférences ayant pour diamètres /sind„ /sin0„6,et 3 étant 
les valeurs extrêmes de ; le rayon vecteur de cette courbe 
étant exprimé par p = /sinO, l'angle 9 qu'il forme avec une 
horizontale passant par le point 6 et mobile avec lui se dé- 
duira de la relation [n° 110, formule (6)] 

(h s 



dt sinô 

L'angle V formé par la tangente à la courbe avec le rayon 
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vecteur sera, par suite, donné par 



tangV = 



x 



-cosO 



On voit ainsi que la courbe sera en général tangente aux 
deux circonférences extrêmes. Cependant, si pour Tune des 
valeurs 0„ 0„ s est nul, la courbe pourra être normale au 
cercle correspondant. C'est ce qui arrivera notamment pour 
te cercle intérieur, lorsque r. et s 9 seront nuls. 

117. Mouvement d'un corps pesant de révolution sur un 
plan horizontal. — Dans la^/îg. 60 qui se rapporte à la ques- 
tion actuelle, les mêmes lettres ont la même signification que 




dans celle qui est relative au problème précédent, dont nous 
conservons d'ailleurs les notations. 

Soient, de plus, x = — GI, Ç = — 01 les coordonnées du 
point de contact parallèles à Gx et GÇ, K l'intersection de 
la direction de GV avec le plan horizontal, 



(0 



/(*, C) = o 



l'équation de la courbe méridienne du solide. Pour exprimer 
que la tangente en est horizontale, on a la relation 



(a) 



C0tô= - -^ =-77. 





df 


di 


dx 


dx 


"W 




d\ 



(5) 



MOUVEMENT D'UN COEPS SOLIDE. 38 1 

qui, avec la précédente, permettra de déterminer x et Ç en 
fonction de fl. 

La rotation n et la vitesse horizontale de G restent con- 
stantes, et disparaissent dans l'équation des forces vives, et 
Ton a, comme plus haut, 

(3) A/icosO -+- BfsinO = A/i o cos0 # -h B^sioô,. 

La vitesse de G est la résultante de celle du point et de 
la vitesse relative de ce point par rapport au centre de gravité 
prise en sens contraire. Comme la vitesse verticale absolue 
de est nulle, celle de G est égale et opposée à la composante 
suivant la même direction de la vitesse relative du point de 
contact, dans l'expression de laquelle n et * n'entrent pas. 

La vitesse verticale relative de # a pour expression 

r.OK = r(— xsinô-f- ÇcosO), 

et comme on a 

GK = — (xcosO-h ÇsinO), 

le principe des forces vives donne 

i B(r a -w 2 -r;— s\) -hM[r a (£cose— xsinô) 1 - r^cos^-.r.sinO,) 2 ] 



M) - 



= *Mg [— (xcosO -h Ç sin0) -+- x,cosÔ # -+- Ç sinôj. 
Des équations (3) et (4) on tire 

A n (coi Q„ — cos 9) -h B y w sin 9 fl 
s ~ BsinÔ ' 



/ _. r . fl „ . ft . , , [A/r(cns^— co80)-4-Bjr 9 nîn9J* 
r= V B-hM^sinô-ÇcosÔ)* ' ' 

en posant 

a = x # cos0 o -h Ç,sinô„ b = B (rj-t- s\) -+- Mr\ (Ç t cos0 f — x.sinô,)'. 

Nous supposerons que, dans les formules (5), on a remplacé x 
et Ç par leurs valeurs en fonction de 0, déterminées confor- 
mément à ce que Ton a vu plus haut. 
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Il résulte de la discussion des valeurs de * et r que Taxe Gx 
oscillera en général dans le plan mobile \Gx de part et d'autre 
de sa position initiale, sans passer par la verticale, et l'on dé- 
terminera les deux limites de en cherchant les valeurs de 
cet angle qui annulent la fonction sous le radical, et en choi- 
sissant celles qui, comprenant l'angle 0«, en diffèrent le moins. 
Pour les mêmes valeurs de 6 dans les demi-oscillations de 
sens contraire, 5 conservera la même valeur et le même signe; 
r tout en conservant la même valeur changera de signe. 

On reconnaîtra de la même manière que dans le problème 
du n° 110 que, toutes choses égales d'ailleurs, plus n sera 
grand, plus les écarts de l'axe de révolution seront petits. 

Dans le cas où 

An cos0 o -f- B£ # sinG = An, 

on a 

,t\ An 4 0, An â 

(5) * = -g-tang-^, * = -j-tang-, 

/ *Mg(— xcosO — ÇsinQ-Hx^osO.H-ÇoSinOJ-t-C — ^- 1 tang 2 tang 2 - J 

(6) r==fc y B-t-M(ÇcosO-.rsin0) î ' 

en posant 

C = BrJ -f- Url (Ç.COS0,— x.sinOJ 8 , 

et il pourra se faire dans ce cas que Gx passe par la verticale. 
Ces considérations théoriques ne se trouvent justifiées par 
l'expérience qu'autant que les surfaces en contact sont suffi- 
samment polies pour que le frottement soit insensible; car 
autrement le solide, tout en oscillant, se relève rapidement 
jusqu'au moment où il repose sur l'une des extrémités de son 
axe de révolution autour duquel la rotation est stable. 
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NOTE I. 

ÉQUATIONS DU MOUVEMENT D'UN CORPS SOLIDE AUTOUR D'UN POINT FIXE 
RAPPORTÉ A TROIS AXES MOBILES AUTOUR DE CE POINT. 



Soient 

• 

Qx\ Ojr\ Oz f les axes mobiles; 

n \ P\ l' I e8 projections de la rotation du corps sur les axes ; 
a*, //, q" les projections semblables de la rotation des trois axes ; 
x*, y % z' les coordonnées d'un point quelconque m du corps. 

Le mouvement relatif du corps est dû évidemment à la rotation dont 
les composantes sont /?'— n* t p'—p", q'— <f } et Ton a, pour les compo- 
santes de la vitesse relative du point m, 

^ = {p'-p") *'^(q'-f)/, 
(0 . {% = W-i')*'-W -*)*', 

M=V-n-)f-{p--p-)x>. 

Les composantes de la vitesse absolue Y du point m sont 

( V, = p'z'^- fa 

W V r , = q'at- n'z', 

( V„ = /*'/- />V. 
Soient 

OP = P, 031L = 3TL les axes des moments des quantités de mouve- 
ment des éléments du corps et des forces extérieures agissant sur ce 
corps par rapport au point ; 

P. * 3Ï^n ^urs projections sur un axe quelconque Ou. 

On a 

/ P x ,== 2/w(/V^-*'V r ) = n'ïm (/*-hz n ) — p'Zmx'/— q'2mx'z\ 
(3)<P„ = , 



P,= 



Posant, pour abréger, 
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il vient 

^ -~ k'% +p'(q'- f) (A'- B») + ?>'-/>') (C- A') 
H-T— ^ - ?'(«'- «') -i- *n\q , -q')\ïmx>y' 

(4) { +[- $+/>'(«'-«')->«>'-/»•)] 2«x'* 

+ WW- 1') -p'(p'-p')} ***ï, 

dP r . 

dt ~ 

rfp y _ 

\~dT~ 

Or 031L n'est autre chose que la vitesse du point P considéré comme 

rfP 
mobile, et dont la vitesse relative suivant Ox serait —g\ de sorte que 

»* = 

3lt„- , 

et, en substituant dans ces relations les valeurs ( 3) et (4), on trouve 

f A'^ + C>y- B'py + />'(?'- ?') (A'- B*j 

+ <Ï(P'-P')(V-X) 
-h ( — -j- -h n'q'-h q'n"— n'g" ) Imx'y 

(5) { +{~ f W-- n 'p' + n ' p »-- / / n '\z mjc > z ' 

+ (q'*-p»)2m/z' = iïl xn 

'f- =«V. 

1 C'$'+ = »,... 

Soient 

Ox, 0/, Oz les trois axes principaux d'inertie du corps; 

A, B, C les moments correspondants ; 

7 , 4* les angles que forme la trace de xOf sur yOy' avec Ox', Ox ; 

l'angle de Oz avec Oz'. 
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On sait que 

cos (x, x') = cosf cos^ -+- sin? sin^t cosô, 
cos{^, x') = coa? sin^ — - siny cos^cosO, 
cos (z, x') = sin? sinô, ' 

cos(x, y) = sinycos^ — cosysin^cosO, 
cos (y, y) = sin? sin^ -+- cosycos^cosô, 
cos (*, y ) = — cos? sinG, 
cos(x, z') r= — gin ^ sinô, 
cos (y, z') — cos^sinG, 
cos (z, z') = cosG. 

On a, de plus, d'après une propriété connue des moments d'inertie, 

IÀ'= Acos'(x, x 7 ) -t- Bcos'Cr, x') -hCcos : (z, x / ) y 
B' = Acos'(x,/) + BcosMr,/) + Ccos'(*,/), 
C = A cos 2 (x, z') -h Bcos 2 (/, z') -+- Ccos'(z, z'), 

et l'on reconnaît sans peine que 

Sïmx'y = — A cos (x, x') cos (x,y) — Bcos (/, x') cos [jr,y') 
-Ccos(z,x') cos (*,y), 



La variation des angles 0, <p, ^ est due à la rotation relative dont les 
composantes sont /?'— /ï", p' — p', q'— q"; en, appelant r et s les com- 
posantes de la môme rotation, suivant la trace des plans xOj, x*Oy\ et 
sa perpendiculaire dans le premier de ces 'plans, on a, en se reportant 
au n° 43 de la première Partie, 

r = di> *=i* ln0 > ^-^ = -^^S cos9 

et 

r={n'— n") cos? -+- (/?'— p') sin?, 
s = — (n'— n") sin^ -h [p'—p") cos^ ; 

ce qui établit les relations qui doivent exister entre les rotations et les 
angles coordonnés. 
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NOTE II. 

FORMULES RELATIVES AU MOUVBMBNT DES PROJECTILES OBLONGS 

DANS UN MILIEU RÉSISTANT. 



Hypothèse d'une résistance élémentaire proportionnelle à une puis- 
sance de la vitesse normale. — En nous reportant au n° 114, nous sup- 
poserons que /(ce) est de la forme «*, p étant une constante , et , comme 
nous l'avons vu, on peut faire abstraction de la rotation des projectiles 
oblongs autour de leur axe dans la détermination de la résistance de l'air. 

Soient [fie. 61) 

Fig. 61. 



m 




1 eVi " s 



/ 



V 
i 

un point déterminé de Taxe Ox du projectile pris pour origine , et 
dont nous désignerons la vitesse par *\ 

Oy, Oz deux autres axes formant avec le précédent un système ortho- 
gonal ; 

/>, q les composantes de la rotation instantanée du projectile suivant Oy, 
Oz, considérées comme positives ou négatives selon qu'elles ont lieu de 
la gauche vers la droite, ou inversement pour l'observateur ayant les 
pieds en ; 

<?, p, 7 les angles formés avec Ox, 0/, Oz par la direction de la vitesse p; 

x, r> * les coordonnées d'un point m de la surface ; 

m\ =. r la distance de ce point à Ox; 

l'angle mU formé par le plan 01 m avec le plan xOy\ 

> l'inclinaison de la normale mK. sur Ox. 

Nous choisirons la partie positive de Ox-de manière que l'on ait ? < 90°. 

On a 

y = rcosô, z = rginfl. 
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Les composantes de la vitesse U du point m, suivant les trois aies, sont 

U x = pcosy -+-/>z — qjr= pcos? -+- r(/>sin0 — 9COS6), 
U f = fCOSp-+- qx, 

La vitesse normale w à la surface du corps a, par suite, pour ex- 
pression 

Iw = U,cos> -+■ (U r cos0 H-U s sinô) sinX 
= <>[<»sçco8X-H(cospcos0-+-cosysin0)sinX] 
-+- (flcosô — /?sinÔ)(j7sinX — rcosX). 

Les composantes de la pression exercée sur l'élément superficiel du 

en m sont 

IdX= — ktvPcosldu, 
dX = - X «* sinXcosôrf» , 
</Z = — - A-»* sinX sinô dv. 

Les moments par rapport à 0/ et z de cette pression ont pour ex- 
pressions 

i d3\L y = zdX~ xdZ = Xw*(.rsinX — rcos>) sinOdw, 
j </3TL s = xrfY — jrfX = — Aft*(xgiii>-- rcosX)cos0rfo». 

On intégrera les équations (B) et (C) par rapport à 0, les limites des 
intégrales étant données, conformément à ce que nous avons dit au n° 1 14, 
par 

(D) w = o, 
et en prenant 

(E) dv=:dsrdB, 

(ls étant l'élément d'arc de la courbe méridienne. 

Supposons maintenant que les vitesses dues aux rotations p et q soient 
assez petites par rapport à ? pour qu'on puisse les négliger, ce qui re- 
vient à considérer le cas où le corps est animé d'une simple translation , 
et faisons passer le plan xOy par la direction de la vitesse c Nous aurons 
y = 90°, p = 90 — «p et, en raison de la symétrie , Z = o , 3TL r = o , 
puis 

(1) te= c(cos?cosX-hsinf sinXcosO). 

Résultats de V expérience. — En discutant les résultats obtenus par la 
commission de tir de Metz (1857), le général Didion est arrivé à repré- 

*5. 
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senter très-exactement la résistance Q opposée par l'air au mouvement 
des projectiles sphériques par la formule 

(a) Q = o,oa7irRV(i -+- o,ooa3?) 

entre les limites 3oo mètres et 65o mètres de la vites^p p, R étant le 
rayon du projectile. 
Plus tard, on a reconnu que la formule plus simple 

Q = vttR'iA" 

pouvait être avantageusement substituée à la précédente, v étant une 
constante ; mais on prend maintenant , pour simplifier, 

(b) Q = vttRV. 

De la comparaison entre les formules (a) et (6), on déduit 

v = 0,027 ( — *~ o,ooa3 )> 

et , en supposant successivement p = 65o n , ? = 3oo m , on a , pour les 
limites entre lesquelles v est compris, 

v = 0,0001026, v=o,oooi5ia. 

Nous adopterons la valeur v = 0,00014 correspondant à une vitesse 
de 346 mètres, qui est à peu près la moyenne des vitesses initiales dans 
les armes rayées, fusils et canons. Nous poserons, en conséquence, 

(c) Q = 0,0001 4 irRV. 
Hypothèse de f* = 3. — On a 

( (v*= (^fcos'rcos'X+Scos^sinf cos'XsinAcosO 
(a) { 

f + 3cosy8in'ycosAsin , Xcos , 0H-sin 8 ¥sin , Acos , 0), 

(rfX = — X- iv* cosX d&>, 
rfY^-X^sinXcosOrfw, 

(4) dDÏL t = — /«^(xsinX — rcosX)cosGdw. 

i° Cas d'une sphère. — Supposons que soit le centre de la sphère, 
R son rayon, et Ox la direction de la vitesse ; on a 

? = o, 3ÏL,= o, 
rfw = R'sinXiAdO, rfX^-ARVcosUsinXrfAtft, 
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et en intégrant de o à - relativement à >, et de o à a* pour G, 

En comparant cette formule avec la formule (c), après y avoir rem- 
placé par — X, on voit que 

T A = 0,00014, 
5 

d'où 

X- = o,ooo35, 

et le coefficient de la résistance de l'air se trouve ainsi déterminé numé- 
riquement. 

a° Cas d'un cylindre à base circulaire. — Appelons R le rayon de la 
surface du cylindre; on a 

r=R, > = 9o°, 

w = esinycos0, </&> = R <ffl</.r, 

dX = o , d'où X = o. 

En intégrant par rapport à x, appelant / la longueur du cylindre, et sup- 
posant que le point O se trouve à Tune des extrémités de cette longueur v 

on trouve 

</Y=-*P s sin s ?R/cos 4 0d9, 

diïL z = l dY. 

* a 

9 

Comme w = o pour cosO = o, il faut intégrer entre les limites 



a 



et - » ce qui donne 
a ^ 



X= o, 



(5) j Y = -|*irR/p>iiii" f> 

OïL,^ Y- = - -^>hrR/VsinV 
* a 16 T 

Il suit de là que la résistance éprouvée par la surface latérale du 
cylindre se réduit à une force unique appliquée au milieu de l'axe, pro- 
portionnelle au cube de la vitesse normale, parallèle à cette vitesse, mais 
de sens contraire, et enfin proportionnelle à la surface du cylindre. • 
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3° Cas d'un tronc de cône. — Plaçons l'origine au centre de la grande 
base, dont nous désignerons par R le rayon, et soient i = 90 — à, h la 
demi-ouverture du cône et la hauteur du tronc de cône. On a 

r= R — x tang/, 

et, comme on peut prendre 

i m dx .-. . #v dQdx 

rfw = rdv . = (R — x tangn r % 

cos* K ° ' cosi 

11 vient 

dX= — Aie 9 tang/ (R — xtang/jriBdx, 

dY =r — *iv»(R — xtang/)cosô<fldx, 

d 3ÏL S = — kw>[— R 1 tang/ — x 8 tangi (1 -+- tang 1 /) 

h-Rx(i + 2tang'/)]cos0d9dx, 

puis, en intégrant de o à h par rapport à x et désignant par R, le rayon 
de la petite base, 

«JX--X — (R'-R;)d9, 

</Y-= - A — (R-+-R,)coserf9, 

a * • 

r/OÏL, = - X y [^ (R h- *R,) - (R 1 -*- RJ -h RR t ) (R - R # )l cosOdO. 

La vitesse normale 

w •= p (cos y sin / -+- sin y cos i cos 9 ) 

s'annulera pour les valeurs de données par l'équation 

(6) C ose^-^i, 

x ' tangy 

dont les racines ne seront réelles que si i < 9, et alors, en appelant 9 t la 
racine inférieure à 180 degrés, on devra intégrer entre — G, et C . Si 1 > y, 
il n'y aura aucun point de la surface pour lequel w sera nul, et Ton devra 
intégrer entre o et a*, ou supposer ô t = n dans les formules relatives au 
cas précédent que nous avons donc seulement à considérer.» 
Nous avons 

«^= m 3 (cos* 7 sin*/-»- 3cos 3 ?sinYsin 3 /co6i'cos9 
• -t- 3cosy sin'? 8inicoe , icos , ô-+-shi s ï cos 3 / cos* 5), 
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puis 

j X^ -XV(R a -RJ)|e # co8f sin* rcos^8in^'4--sin^co8 s A 

-h sin B 9 sin ? cos / 1 3 cos 3 ? sin 3 / -h - cos? sin ? sin/cos/cos O 

Mn 3 q>ros 3 /. . A ,"li 
-h g (CQ8 a ô # -+- a) J«, 

7) { Y= — XW^R-i-RJj-ô.sin? cosi ( -sin 3 ? cos 3 /-h cos'? sin 3 /) 

-h sin Q I cos 3 ? sin 3 1 -+- - cos 3 ? sin ? sin 3 i cos 1 cos Ô t 

-h cos? sin 2 ? sini cos 2 / (cos 3 Ô § -f- a ) 

-h ^ sin 3 ?cos*/ ( cos a ô Q -f- - J cosô. U 
jOTL^LY, 

en posant 

ttt . . ^R + aRJ/^-afR'+Rî + RR.UR-R,) 

(8) L ~3 (R-hR,)/* 

On voit ainsi que Y rencontre Taxe Ox en un point défini par l'ab- 
scisse L, et qui est indépendant de la grandeur et de l'orientation de la 
vitesse. Il suit de là que la résistance éprouvée par la surface latérale du 
tronc de cône se réduit à une force unique, qui coupe l'axe en un point 
indépendant de la grandeur et de la direction de la vitesse. 

Si /> ?, d'après ce que Ton a vu plus haut, il faut supposer 0,= ir 
et Ton a 

IX-- — X^ir(R'— R 3 )cos?sin/ ( cos'? sin 3 / -}- -sin 3 ?cos 3 / jj 
3 /, \ 

Y = kv s Ait ( R -+- R t ) sin ? cosi ( j sin 1 ? cos 3 / -+- cos 3 ? sin 3 / J • 

Dans le cas contraire, les deux premières équations (7) deviennent, par 
l'élimination de cos 9 au moyen de la relation (6), 

X=- — *e 3 (R 3 — R;)!"^ cos? sin/ (cos 3 ? sin 3 / -t- jj sin 3 ? cos'A 

-t--sind # sin<pcos/(i icos 3 ?sin 3 /H-4sin a ?cos 3 /) I) 

Y= — XV/i(Rh-RJ j - t sin? cos/ lj sin 3 ?cos 2 / -h cos 3 ? sin 3 / J 

•+- j: sin0 o cos ? sin/ (acos 3 ? sin 3 /-*- 13 sin 3 ?cos 3 /) I • 
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Si l'on considère un projectile oblong, aux éléments fournis par les équa- 
tions (5) et (7), il faudra joindre la résistance opposée à Tune ou l'autre 
des extrémités du projectile selon les cas, c'est-à-dire 

( 7 m ) X = — JttRJi^COS*? ou X = — JirRV cosy 

Moment par rapport au centre de gravité de la résistance de Voir sur 
un projectile oblong plein homogène. Résistance totale. — On peut sans 
grande erreur remplacer la partie ogivale par le tronc de cène inscrit. 

Soient (fig. 6a) 

Fig. 62. 




G', G" les centres de gravité du cylindre et du tronc de cône ; 

G celui du solide total ; 

I le centre de la grande base du tronc de cône; 

C* le point où la résistance de l'air sur ce tronc rencontre Taxe. 

Conservons les notations précédentes en accentuant respectivement une 
fois et deux fois les Y et dit, qui se rapportent au cylindre et au tronc 
de cône. 

On a, d'après un théorème connu (47) , pour déterminer la position de G", 



puis 



ou 



d'où 



r , /* R'-^3R;-H*RR ê 
4 R' + Rî-hRR. ' 

GG'tcR*/ = Tr^R' + RJ-f-RR^GG", 

(£ - gA R a / = 5 (R + RJ-+- RRoMG'I -4- IG), 



R3/1 AI 

fLi-lLfR'-t-aRJ + aRR) 

OI = , 

R'/+;|(R a -+-R;-HRR - ) 

et la position de G se trouve ainsi déterminée. 
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Le moment cherché sera 



3 9 3 



( 9 ) on = Y'(ic ,, -hiG)-Y , ^--Gi) = Gi(rH-Y*)-an;-f-Dit;. 

En ce qui concerne le tronc de cône, nous remarquerons que, comme 
l'angle g , lorsqu'il est réel, est supérieur à 90 degrés, la valeur de Y" 
donnée par la seconde formule (7") ne doit pas différer beaucoup de la 
valeur plus simple fournie par la seconde formule ( 7') applicable au cas 
où t est imaginaire; nous n'introduirons donc, dans tous les cas, que cette 
dernière valeur dans l'expression (9), qui devient 



(10) 



en posant 



3TC = Qe 8 sin 8 ? •+- QVsin? cos*?, 



0. 

r.k 



R'/*--r(R 2 +3R;-h2RR ) 

-^ (R/- + -A(R-hR t )coé > /) 

RV-i-JlR'-t-RiH-RR,) 

-+ ~R^~gCOs 8 /[(R-H^R )/i 2 -~a(R ï H-RJ-f-RR )(R-R - )] ! 



(11) 



91 
*k 



sin*/ cos/ 1 



I h (R + R.) \ 

rv+j(R'+r;-+-rr,) 



[(R -1- 2R 



,)A»- a (R'^Bî-HRB,)(B-H,)] 



R. 



Mais en général -^ est une très-petite fraction que l'on peut sans inconvé- 
nient négliger devant l'unité, de sorte qu'on prendra tout simplement 



(io0< 



Q _ 1 R//i / h\ cos 3 / 
nk ~~ ib" , li V a/ . 16 

o' ... A\ h {"~ 

— ... qui*/ PA° » - ■ * 


nk 


W 2 1 



(/r-aR') 



ï) 
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Composantes de la résistance de l'air, normale et parallèle à la direc- 
tion de la vitesse de translation. — Soient 

F et F' ces composantes ; 

X p Y, celles qui sont parallèles à Ox et Oj , 

on a 

F = X, siny — Y,cos<p, 

F' = X, cos? -h Y, sin y . 

Nous remplacerons, dans ces formules, X, et Y, par les sommes des va- 
leurs de X, Y données par les équations (5) et (7'); en continuant à 
négliger R, devant R, ce qui suppose Rcosi = A sin/, et posant 



j 



(ia) 



= - Arc R ( - — R cos 2 / sin/ -h - h cos 3 / ) 
a \4 4 / 

= ô^^R /-»-R — 1» 

8 L s,n ' J 

P = X-7T R sin*/ ( — R sin 1 -4- - h cos/ ) ~ sin / ( 3 — 5 sin 2 / ), 

3 

Y = £*7rR(/-f-/f COS 3 /), 

*=X7rR 2 sin s /, 

3 3 

s = - An R sint cos/ ( R cos/ ■+■ h sin 1) = - A irR 2 sin / cos 2 /, 

a x 'a 

on trouve 

\ F = p s sin«pcosy (a sin 2 y -+- pcos*<p), 

( F'= — p*(7sin 4 f ■+- £cos*y-h s sin 2 ? cos a <p) 

Valeurs approximatives du moment et des composantes de la résistance 
de Voir dans un intervalle de temps pris suffisamment petit. — Considé- 
rons, comme au n° 114, un intervalle de temps t t —t=M assez petit pour 
que Ton puisse faire usage de l'équation (9) du même numéro. 

On a 

?= ?.-(*— 0<'OS7,. 

Mais dans les expressions de sin y et cos 7 que l'on a à substituer dans 
celles de dît, F, F', on peut remplacer sans grande erreur l'angle « — t, 
par celui qui correspond au mouvement parabolique. Or dans cette hypo- 
thèse on a 

tangi -- tang«. — > 
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ou, en posant i — i t = Ji, et négligeant les puissances de cet accroisse- 
ment supérieures à la seconde 

Je -+- fo* tangi, = — S: cos«,, 

et 

et &*(* 

£i = — - cose, — ^- sinV. 

v \ * I 

On a donc 



cos? = cos?, ( i cos*7, j -+- sin y, cos7, fa 



et o 7 

= cos©. — - cosi. sin», cos7, t — -^ cos a «, cos», 008*7, <* 



, — , 



— ^ gin 2 i, sin?, cosv,. 



sin? = sin?, I 1 — — cos J 7, j — cos?, C0S7, ot 

s e 1 

= sin ?, -h =. cos *, cos ?, 0087, / — -f-^ cos* e, sin ?, cos*7, f* 

H 5- SHT 1,008?, COS 7,. 

En substituant ces valeurs dans 5ÏL, F, F' et continuant la même approxi- 
mation, on obtiendra des expressions telles que 

(l4) ] F =r p^( !-+-/«/ -H //,'/»), 

( F' = vo»(n-/if -+-«'/'), 

dans lesquelles les coefficients de e*, r, l' sont des nombres connus. 

Si nous appelons U, W les composantes horizontale et verticale de o, 
les équations de la trajectoire considérée comme plane pourront se mettre 
sous la forme 

( ^ = -.»p»U(l -h /!/-+- il'/') 

« représentant le rapport de v à la masse du projectile. 

Posons maintenant 

U = u -h ir, / -h «, /*, 

• W = Cl' -H fP,/-e «',/*, 
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nous aurons 

( 1 6 ) v*= U a -4- W '= a *-h t*>*-+- a/ (««, -+- mv t ) -+- f 3 (u\ -+- wf -+- a «a, ■+- a «wj , 

H- [«(«}-+- «>î-+- 2 ««,-+- $ fW,)-*- a «,(««, -f- «w l )+«,(« , + w*)]'*» 

p*W = («*-*- » a )w-f- [a(tti*,-H <w, )ff~h «*,(«* -h *v*)]/ 

-h [(«*-+- fv'-i- a M//,-h a rw 2 ) w+ a («i^-mw,) w,-h«',(a , H-(v î )] /* ; 

de plus 

« = pj cosi, , w = i» t sin« lt w 1 •+- w 1 = v\ , 

et en vertu des équations (i5) 

«, = --»f»îcosf l , w t = —g — «p'sini,, 

toP î / ff • «> 9 \ 

a, = ( /icost, — -sinai, — 3fr>p'cosc, 1 > 

— L | /isine, — -(1 + asin a t,) — 3wp*sini ( !• 



W 7 



L'équation (16) permettra d'obtenir l'expression de p 1 en s'arrètant aux 
secondes puissances de r, et l'on aura, pour déterminer c, 

W 

(17) tang* = -jj. 

On voit ainsi comment on peut obtenir approximativement dlL, F, F' entre 
deux valeurs suffisamment rapprochées du temps; comme, au moment où 
le projectile sort de Pâme de l'arme, on a ? = o, 7 = o, les formules du 
n° 414 feront connaître y, 7 au bout d'un temps suffisamment petit, et les 
équations (16) et (17) ci-dessus donneront les valeurs de v et « ; et ainsi de 
suite de proche en proche. 
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CHAPITRE VIII. 

DU CHOC DES CORPS. 



118. Phénomènes généraux relatifs aux chocs* — Deux 
corps, en mouvement l'un par rapport à l'autre, qui viennent 
à se rencontrer, réagissent l'un sur l'autre en donnant lieu à ce 
que Ton appelle un choc ou une percussion. La durée du choc, 
quoique très-courte, se partage en trois périodes distinctes. 

Dans la première, les corps se compriment ou se refoulent; 
dans la seconde, leur déformation atteint son maximum, et 
ils ont acquis la même vitesse normale en leur point de con- 
tact; dans la troisième, les corps reviennent plus ou moins à 
leur forme primitive et tendent de plus en plus*à se séparer 
en vertu de l'énergie plus ou moins grande de leur force de 
ressort. 

S'il y a glissement, il se développe, pendant le choc, des ac- 
tions moléculaires tangentielles, soumises aux lois du frotte- 
ment que nous négligerons ici, mais dont il importe de tenir 
compte dans l'étude des machines, comme nous le verrons 
dans un autre Chapitre. 

L'expérience nous apprend que, quoique la durée du choc 
soit pour ainsi dire inappréciable, les modifications apportées 
dans les vitesses des corps par leurs actions mutuelles sont 
comparables à ces mêmes vitesses, ce qui prouve que les 
forces moléculaires, développées pendant le choc, ont une 
intensité incomparablement plus considérable que les forces 
qui produisent les phénomènes ordinaires continus que nous 
observons dans le mouvement des corps, telles que la pesan- 
teur, etc. 

On est donc conduit à considérer ces dernières forces 
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comme Irès-petiles et négligeables par rapport aux efforts de 
compression réciproque des deux corps pendant la durée du 
choc, et Ton peut, par suite, négliger dans cette période leur 
travail, leurs impulsions, etc., par rapport aux quantités ana- 
logues relatives à ces efforts. 

Dans les phénomènes les plus ordinaires, que nous avons 
surtout en vue d'étudier, les déformations des corps cho- 
quants étant relativement très-faibles, on peut, sans erreur 
sensible, en faire abstraction; ce qui revient à supposer que 
les corps conservent Teur forme primitive quand leur contact 
cesse d'avoir lieu. 

Si, au point de contact, les vitesses des deux corps cho- 
qués ne sont pas dirigées suivant leur normale commune, 
elles se décomposent chacune en deux autres : l'une suivant 
cette normale, et l'autre comprise dans le plan tangent; cha- 
cune des vitesses tangentielles, composée avec l'autre prise 
en sens contraire, donne la vitesse de glissement au commen- 
cement du choc de l'un des corps sur l'autre. La vitesse de 
glissement est modifiée à chaque instant, pendant la durée du 
choc, avec le mouvement de rotation des corps autour de 
leurs centres* de gravité respectifs, si la normale commune ne 
passe pas par ces deux points. 

Tout en négligeant, comme nous l'avons déjà dit plus haut, 
les composantes tangentielles des actions au contact, la théo- 
rie des chocs, considérée dans toute sa généralité, présente 
d'assez grandes difficultés; elle se simplifie considérablement 
lorsque le choc est direct, c'est-à-dire lorsque les deux vitesses 
initiales au contact sont dirigées suivant la normale commune 
et que cette normale passe par les centres de gravité des deux 
corps* Ce cas est notamment celui de deux sphères animées 
chacune d'un mouvement de translation suivant la droite qui 
joint leurs centres. 

Dans ce cas, il est clair qu'après le choc les deux corps 
possèdent encore chacun un mouvement de translation rec- 
tiligne parallèle à celui qui existait auparavant. 

La question des chocs est encore simple quand les corps 
choquants sont assujettis à des mouvements géométriques dé- 
terminés, comme cela a lieu dans les machines. 
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119. Des théorèmes de Dynamique invoqués dans la théorie 
des chocs. — Si, de l'hypolhèse que nous avons faite sur l'in- 
variabilité de forme pendant le choc de corps qui viennent 
à se heurter, nous nous reportons aux théorèmes du n° 58, 
en nous rappelant, de plus, que les actions mutuelles au con- 
tact sont égales et de directions opposées, nous arrivons aux 
conséquences suivantes : 

i° Les quantités de mouvement perdues de l'un des corps 
après le choc font fictivement équilibre aux impulsions des 
efforts qu'il exerce sur les corps avec lesquels il est en con- 
tact. 

2° Le travail virtuel des quantités de mouvement perdues 
du système de corps est nul, non-seulement pour tout dépla- 
cement compatible avec sa solidité, mais encore pour tout dé- 
placement dans lequel les molécules en contact des corps 
éprouveraient les mêmes déplacements normaux quels que 
soient les déplacements tangentiels. Cette dernière partie de 
l'énoncé devient évidente en remarquant que les déplace- 
ments tangentiels ne donnent aucun élément dans le travail 
virtuel des impulsions. 

3° Pendant la durée du choc le mouvement du centre de 
gravité d'un système de corps libres est rectiligne et uni- 
forme; en d'autres termes, le choc n'altère pas le mouve- 
ment du centre de gravité du système» 

4° La somme des projections ou des moments des quantités 
de mouvement du système de corps, relativement à un axe 
quelconque, reste constante pendant toute la durée du choc. 

5° La somme des quantités de mouvement perdues pendant 
le choc ou celle de leurs moments est nulle. 

' > 

120. Des différents états dans lesquels se trouvent des corps 
choquants. — Si deux corps qui viennent à se rencontrer re- 
prenaient exactement après le choc leur forme primitive, ou 
s'ils étaient parfaitement élastiques, les distances intermolé- 
culaires redevenant ainsi les mêmes, le travail résultant des 
efforts de compression de ces corps, qui dépend uniquement 
de la variation des distances ci-dessus, serait nul pour toute la 
durée du choc; mais alors le principe de la conservation des 
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forces vives recevrait ici son application, en d'autres termes, 
la somme des forces vives du système des deux corps aurait 
à la fin la même valeur qu'au commencement du phéno- 
mène. 

Si, au contraire, les corps étaient complètement dénués 
d'élasticité, le phénomène cesserait à l'époque de la plus 
grande déformation, et, par suite, la vitesse normale serait la 
même au contact des deux corps. 

Dans cette hypothèse, la déformation permanente, due au 
rapprochement successif des éléments matériels, donnerait 
lieu, de la part des actions mutuelles des corps, à un travail 
résistant; de sorte que la force vive totale serait moindre 
après qu'avant le choc. 

II n'y a qu'un très-petit nombre de corps, tels que l'ivoire, 
le caoutchouc, etc., que l'on puisse considérer comme parfai- 
tement élastiques dans des limites de compression assez éten- 
dues pour que, dans les cas les plus ordinaires, le retour à la 
forme primitive soit à peu près complet. Ainsi, nous savons 
que sans un grand effort on peut, à l'aide du marteau, produire 
des impressions permanentes sur les métaux qui jouissent au 
plus haut degré des propriétés élastiques lorsqu'ils sont sou- 
mis à des efforts de tension ou de compression ordinaires. Il 
n'existe pas non plus de corps complètement dénués d'élas- 
ticité ou qui ne tendent jusqu'à un certain point à retourner à 
leur forme primitive quand ils ont été comprimés. Les res- 
sorts moléculaires restituent, dans la troisième partie du 
choc, une portion du travail absorbé dans la première; mais, 
comme cette restitution est le plus souvent très-faible, on 
conçoit que, dans les applications, on puisse la négliger, en 
portant ainsi la perte de travail à son maximum, ce qui revient 
à toujours considérer les corps choquants comme dénués 
d'élasticité. 

121 . Du choc direct de deux corps élastiques. — Comme, 
dans les applications, on n'a à considérer que des corps dénués 
d'élasticité, ainsi qu'on l'a dit plus haut, nous ne donnerons, 
pour les corps parfaitement élastiques, que l'exemple du choc 
direct. 
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Soient 

V et V les vitesses des masses M et M' ayant le choc» suppo- 
sées de même sens pour fixer les idées; si V> V, c'est la 
première de ces masses qui vient choquer l'autre; 

U, U' ce que deviennent respectivement ces vitesses après le 
choc. 

D'après un théorème rappelé plus haut, on a, en négligeant 
les vitesses vibratoires des molécules de part et d'autre de 
leurs positions primitives, 

(i) MV h- M'V = MU -*- M'IT, 

ou 

(a) M(V-U) = M'(U'-V). 

D'autre part, la condition qui exprime que les corps sont par- 
faitement élastiques donne 

MV -h M'Y" = MU 2 -h M'U' » , 
ou encore 

M(V - U) (V+ U) = M'(U' - V) (U'h- V 1 ), 

équation dont les deux membres, d'après la formule (2), ont 
un facteur commun ; en le supprimant, il reste 

(3) V-hU = V-hD f l ou V-V' = U'-U. 

Les vitesses cherchées U et U' s'obtiendront ainsi au moyen 
des équations du premier degré (1) et (3) qui conduisent à 

[ D=a MV ± E!' 

M-+-M' V > 

l M -+- M' 

Si l'on appelle u la vitesse du centre de gravité du système 
des deux corps (119), on a 

(M-+-M')« = MV-f-M'V), 

et les équations (4) peuvent se mettre sous la forme 

U ^a«-V, 
U'-=a«-V; 

26 
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de sorle que, la vitesse de chacun des corps après le choc 
s'obtient en retranchant sa vitesse initiale du double de la vi- 
tesse du centre de gravité de leur système. 

Avant d'aller plus loin, nous ferons remarquer que la seconde 
des formules (3) exprime que la vitesse relative des deux corps 
est la même après qu'avant le choc, mais de sens contraire. 

Les formules (4) sont encore applicables lorsque M' marche 
en sens inverse de M en changeant le signe de V. 

Cas particulier. — i° Les masses M et M' sont égales. 

On a 

U = V', U' = V, 

c'est-à-dire qu'///a échange de vitesse entre les deux corps; 
de sorte que si l'un des corps est en repos avant le choc, l'autre 
demeure en repos après le choc, le premier prenant alors la 
vitesse primitive du second. 
i° Les masses sont inégales, et la vitesse V du corps choqué 

est nulle. On a 

iMV y ^ V(M--M') 



U' 



M -h M' M -+- M' 

M-f-M'* 



La vitesse U devenant négative lorsque M < M', il s'ensuit 
que la première masse marchera après le choc dans le même 
sens qu'auparavant ou en sens inverse selon qu'elle sera su- 
périeure ou inférieure à la seconde; cette dernière circon- 
stance pourra se présenter, en général, lorque M' sera suffi- 
samment grand par rapport à M et V par rapport à V. 

3° Si la masse M', supposée en repos avant le choc, est 
très -considérable par rapport à H, la vitesse U' est insensible 
et U est sensiblement égal à —V; en d'autres termes, le corps 
choquant possède après le choc une vitesse égale et contraire 
à celle qu'il avait auparavant. Ceci explique notamment pour- 
quoi les cordonniers placent sur leurs genoux une grosse 
pierre sur laquelle ils battent à coups de marteau les semelles 
des souliers, et comment on peut forger du fer sur une forte 
enclume posée sur le corps d'un homme ou sur le plancher 
d'un étage supérieur, sans blesser l'homme ou endommager 
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sensiblement le plancher el les murailles de la maison. Cela 
tient en effet à ce que la vitesse communiquée à la pierre ou à 
l'enclume, et par suite à leurs supports, est très-faible par rap- 
port à celle du marteau, de sorte que la flexibilité, l'élasticité 
naturelle de ces corps suffit pour amortir les effets des coups. 
Nous renverrons aux Traités de Physique pour la vérifica- 
tion expérimentale des résultats auxquels nous sommes ar- 
rivé. 

122. Du choc de deux corps élastiques dont l'un est fixe. 
— C'est le cas du changement du mouvement du centre de 
gravité d'une bille qui vient frapper la bande d'un billard. 

Soient {fis. 63) 

Fig. 63. 




M la masse du corps choquant; 

V sa vitesse de translation, au contact de la bande, au com- 
mencement du choc; 

V celle qu'elle possède à la fin. 

Il se produira en général un glissement; mais nous suppo- 
serons que le frottement qui en résulte soit assez faible pour 
que la vitesse de rotation autour du centre de gravité de la 
bille à la fin du choc soit sans valeur appréciable. 

La force vive étant la même avant qu'après le choc, il s'en- 
suit que la vitesse V de M est la même à ces deux époques ou 
que V = V. 

Soient encore 

le point de la bande où la percussion a lieu; 

On la normale en ce point, ou la direction de la résultante 
des actions moléculaires développées pendant le' choc; 

aO la direction de la vitesse V; 

66' la trace, sur le plan tangent à la bande, du plan d'inci- 
dence nOa. 

a6. 
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Il faut que l'accroissement de la quantité de mouvement, 
estimée respectivement suivant une perpendiculaire au plan 
d'incidence et suivant bb', soit nul; ce qui exige, d'une part, 
que la vitesse V soit comprise dans le plan, et de l'autre, puis- 
qu'elle est égale à V, que sa direction soit, par rapport à bV 9 
symétrique à celle de V ou que On soit la bissectrice de l'angle 
aOV, ce qui s'exprime en disant que l'angle de réflexion est 
égal à l'angle d'incidence. 

123. Du choc direct de deux corps dénués d'élasticité. — 
Les corps possédant ici la même vitesse U après le choc, le 
principe de la conservation des quantités de mouvement 

donne 

( MV-+-M'V' = MU-+-M'U, 
(5) ou 

( M(V-U) = M'(U-V), 

d'où 

MV-l.M'V M' M 

On voit d'après cela que la vitesse du corps choquant a dimi- 
nué, tandis que celle du corps choqué a augmenté. 

Dans le cas où l'un des corps, M' par exemple, est en repos, 
on a, pour leur vitesse commune après le choc, 

/ X it MV 

Si les corps allaient en sens contraire, il suffirait de chan- 
ger, dans les formules (5) et (6), le signe de la vitesse du corps 
choqué. 

La diminution éprouvée pendant le choc par la force vive 
totale des deux corps (ou si l'on veut le double du travail ré- 
sistant développé par les efforts de compression réciproque, 
ou du travail absorbé pour produire l'altération de forme ou 
de constitution des deux corps) a pour expression 

MV-+- M'V' 2 - MU'- M'U' a = M (V 2 - U') + M'( V"- U 1 ) 

= M(Y-U)(V+U) + M'(V'-U)(V'+U), 

qui se réduit à 

M(V-U)(V-V), 
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en éliminant M'(V— U) au moyen de la seconde des équa- 
tions (5); enfin, en remplaçant V — U par sa valeur tirée de 
l'équation (6), on trouve 

(«) rSTpiv-v)'. 

Cette expression, en ayant égard à la formule (6), peut se 
mettre sous la forme 

M (V — U) ( U - V) + M'(V - U) (U - V), 

ou, en vertu de la seconde des relations (5), 

(9) !I(V-U) , -4-M'(V'-U) , l 

qui exprime que : la perte de forée vive dans le choc est égale 
à la somme des forces vives dues aux vitesses perdues par le 
corps après le choc; théorème dû à Carnot et dont nous dé- 
montrerons plus loin la généralité. 
Si les corps allaient en sens contraire, la perte de force vive 

MM' 

(i.) h^IV + vt 

serait supérieure à celle qui est donnée par l'équation (8), 
ce qui prouve combien il est essentiel, dans la construction 
des machines, d'éviter que les corps se choquent inutilement 
avec des vitesses contraires. 

Lorsque l'un des corps, M' par exemple, est en repos avant 
le choc, la perte de force vive devient 

('» smr MV '' 

et est ainsi égale à la fraction de la force vive initiale repré 
sentée par le quotient de la masse choquée et de la somme des 
deux masses. 

On voit, d'après cela, que si la masse du corps choqué est 
très-petite par rapport à celle du corps choquant, la force vive 
perdue est elle-même une très-petite fraction, sensiblement 
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M' 
égale à -rr-> de la force vive avant le choc; et dans cescircon- 

stances, pourvu que le choc ne soit pas souvent répété, on 
peut négliger une telle perte; mais c'est l'inverse qui a lieu 
quand la masse du corps choquant est très-grande par rapport 

M' 

à celle du corps en repos, car, =r= rp s'approchant constam- 
ment de l'unité à mesure que M' augmente, la force vive peut 
être absorbée presque en totalité par le choc; ainsi, dans le cas 
où tes deux masses seraient égales, la perte s'élèverait déjà à 
la moitié de la force vive du corps choquant. 

Lorsque l'on aura à appliquer numériquement les formules 
établies ci-dessus, il conviendra de substituer aux masses M, 
M' les poids correspondants P, P' (qui sont seuls immédiate- 
ment donnés en kilogrammes), divisés par l'accélération g de 
la pesanteur. 

De celte manière on se servira des formules 

, . n PV-*-P'V' 

(,3) ' JiF?n (v -- VT 

pour calculer la vitesse après le choc de deux corps non élas- 
tiques et la force vive perdue. 

124. De l'effort moyen de compression et de la durée du 
choc. — Soient 

d', S les dépressions produites respectivement par chacun des 

corps M, M' dans l'autre; 
F l'effort moyen de compression, dont la valeurdoit être telle 

que le travail ¥{$■+- S') soit égal au travail moteur absorbé 

pour produire les dépressions. 

On a pour la demi-force vive perdue 
d'où 

PP' (y - V')' 



(M) F = 



(P+P»)(rf -!-*•) *g 
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Pour pouvoir calculer la durée du choc, il faudrait con- 
. naître, ce qui n'a pas lieu, la loi des résistances qu'opposent 
les corps au refoulement de leurs molécules; mais» afin de 
nous faire une idée de la rapidité avec laquelle les chocs ont 
lieu, nous admettrons que cette résistance est constante, ou* 
plutôt nous la supposerons remplacée dans les divers instants 
par sa valeur moyenne F; or, comme le centre de gravité de 
chacun des deux corps se meut comme un point matériel où 
toute la masse et les forces extérieures se trouveraient con- 
centrées, on a, en appelant la durée du choc, 

MV-MU = FÔ, M'V- M'tJ = - FO, 
d'où, par l'élimination de U et en ayant égard à la valeur (i4), 

_ mm'(v-v') _ ,. »f^yi 

[i:>) F(M-t-M') ~ V-V * 

Nous remarquerons que F est d'autant plus grand et d'au- 
tant plus petit que d eld' sont eux-mêmes plus petits; ou 
que l'effort moyen de compression est d'autant plus grand, et 
la durée du choc d'autant plus petite, que les corps offrent 
eux-mêmes plus de roideur. 

Nous appliquerons ce qui précède à l'exemple, suivant em- 
prunté à l'Introduction à la Mécanique industrielle de Pon- 
celet. 

Supposons qu'on laisse tomber d'une hauteur de i n ,3o un 
cube de fer pesant 3oo kilogrammes, sur une substance plus 
ou moins molle, terminée par un plan horizontal, et dans la- 
quelle il pénètre de o m ,o2 par Tune de ses faces parallèles à 
ce plan. 

La vitesse de ce cube au bas de sa chute, lorsqu'il sera sur 
le point de pénétrer dans le sol mou, sera donnée par 



V = v / a.9,8o8.i,3o = 5 m , 

et comme 

V' = o, * = o('), *'=0,0'2, 

il vient 

= o',oo8. 



(■) Car la déformation du cube, eu égard à la roideur du fer, peut être né- 
gligée. 
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C'est précisément le temps qu'emploie un projectile de 
12 kilogrammes à parcourir la longueur de l'âme d'une pièce 
de canon avec une charge de poudre égale à un dixième du 
poids du projectile. 

La demi-force vive 3oo x i ,3o = 3go km du corps choquant 
au bas de sa chute sera presque entièrement consommée pour 
produire le changement de forme du corps mou, si la masse 
de ce dernier, faisant par exemple partie du sol, est très-grande 
par rapport à celle du corps choquant. Or, cette demi- force 
vive' étant égale au produit de l'effort moyen F par la profon- 
deur de l'impression, la valeur de cet effort est 

F ^ *S£1 = 19W. 

0,02 * 

125. application au battage des pilots des fondations. — - 
Lorsque, pour exécuter un travail mécanique, la pression ou 
l'effort direct que l'on peut exercer est inférieur à la résis- 
tance à vaincre, on a recours au choc. 

C'est ainsi que l'on enfonce à coups de mouton dans le sol, 
pour soutenir les fondations des constructions que l'on doit 
établir sur un sol peu résistant, des pieux ou pilots terminés 
à leur extrémité inférieure par une pointe durcie au feu ou 
coiffée d'un sabot en fer. On consolide, par des anneaux de fer, 
la tête du pilot, pour éviter que la violence du choc ne la dé- 
forme rapidement. 

Soient 

P le poids du mouton; 

P' celui du pilot; 

H la hauteur de chute du mouton. 

Le travail moteur dépensé, qui représente le double de la 
force vive du corps choquant avant le choc, étant PH, le tra- 
vail absorbé par le choc est 

P' 
p p' ""» 

et est employé à détruire la tête du pieu et à altérer sa con- 
stitution. Le travail réellement transmis au pieu, abstraction 
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faite des résistances qu'il éprouve en glissant dans les terres, 
se réduit à 

P' PH 



PH-PH 



P 



Le travail moteur PH restant constant, on voit que le tra- 
vail transmis est d'autant plus grand, par suite le travail des- 
tructeur de la tête du pilot d'autant plus petit, que le poids 
du mouton est plus considérable. Il est donc avantageux, 
pour ce double motif, de faire usage de moutons très-lourds 
en réduisant la hauteur de chute; c'est ce qui explique d'ail- 
leurs pourquoi il est plus facile d'enfoncer un clou, sans le 
courber, en le frappant à petits coups d'un gros marteau qu'à 
grands coups d'un petit marteau. 

126. Théorème de Carnot. — Considérons deux corps dé- 
nués d'élasticité qui viennent à se choquer d'une manière 
quelconque, et soient {fig. 64) 

Fig.64. 



V et U les vitesses avant et après le choc d'une molécule m de 
l'un deux; 

V est la résultante de U et de la vitesse perdue VU = k. 

Du point V abaissons la perpendiculaire Ve sur U, et con- 
sidérons la projection u> = Ue de u comme positive ou 
négative f selon que le point e est à droite ou à gauche de U. 
Le triangle m VU donne 

En multipliant par la masse m et ajoutant les équations ana- 
logues établies pour tous les points du système des deux 
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corps, on obtient 

2mY*— 2/wU'= lmu}+ aï/mv.U; 
mais on a 

2/«Ûi'.Urf/ ou dtiimv.U = o t 

en vertu de la seconde partie du second théorème du n° 119, 
puisque cette expression n'est autre chose que celle du travail 
élémentaire des quantités de mouvement perdues et que les 
vitesses normales des molécules des corps en contact sont 
égales, d'après la définition même des corps mous : on a donc 

Ce qui exprime que la perte de force vive éprouvée par deux 
corps dénués d'élasticité, qui viennent à se choquer d'une ma- 
nière quelconque, est égale à la force vive due aux vitesses 
perdues. 

Ce théorème s'applique évidemment à un nombre quel- 
conque de corps qui viennent à se choquer, et même si quel- 
ques-uns d'entre eux sont censés fixes, car cela revient à les 
considérer comme libres, en leur supposant une masse suffi- 
samment considérable par rapport à celles des autres corps. 

Le principe de Carnot ne pourrait être utile qu'autant que 
Ton connaîtrait immédiatement en grandeur et en direction 
les vitesses des différents points du corps, avant et après le 
choc, ce qui n'a pas lieu généralement, et comme alors on est 
obligé de rechercher directement les vitesses après le choc, 
à l'aide des théorèmes relatifs aux projections et aux moments 
des quantités de mouvement et des impulsions des. forces, le 
principe de Carnot ne sera pas généralement d'un grand se- 
cours, excepté toutefois dans les questions analogues à celle 
qui suit. 

127. Du choc direct de deux corps imparfaitement élasti- 
ques. — Considérons deux corps tels qu'ils existent dans la 
nature, c'est-à-dire qui, après s'être choqués, ont subi une 
certaine déformation, moindre toutefois que la déformation 
maximum qui caractérise la seconde partie du phénomène de 
la percussion. 
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On peut définir ces corps en disant que la force vive perdue 
n'est qu'une fraction déterminée de celle qui aurait lieu s'ils 
avaient été complètement dénués d'élasticité, et qui dépend 
de la nature des deux corps. 

En désignant cette fraction par c, nous aurons, dans le cas 

du choc direct, 

M(V-U)=M'(U'-V), 

M( V a - U') -+- M'(V"- U") = *[M(V - Jjy-h M'( V- U)'], 
d'où 

' (M-*-M')(i + «)' 
aM(V — V) 



V'-U'=- 



(M-t-M'Hu-t) 



En supposant e = o ou e = i,on retombe respectivement 
sur les formules relatives aux corps parfaitement élastiques 
et mous. 

Soit H la hauteur dont on laisse tomber un corps de poids P, 
sur un plan horizontal; la force vive acquise avant le choc est 
2PH; après le choc elle est réduite à 

aFH(i-t), 

ou, si Ton veut, la hauteur à laquelle le mobile se relève est 
(ï— c)H. 

Comme, pour une bille d'ivoire tombant verticalement sur 
une table de marbre, la hauteur d'élévation après le choc est 

-H, on a dans ce cas t ~ =• 

» 

128. Pendule balistique. — Pour mesurer les vitesses ini- 
tiales des projectiles, on se sert d'un pendule composé formé 
d'une capacité tronconique en fonte, terminée suivant sa pe- 
tite base par une calotte sphéroïdale. Ce vase, rempli de sable 
tassé maintenu par une légère feuille de plomb formant 
obturateur de la grande base, est suspendu par des tiges à un 
arbre horizontal supporté par des couteaux, et dont l'axe est 
perpendiculaire à celui du cylindre, et qui, lors du repos, est 
lui-même horizontal. 

Un projectile sortant d'une arme à feu et pénétrant dans la 
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masse de sable fait décrire au pendule un certain arc qu'il 
suffit de connaître pour déterminer la vitesse initiale, comme 
nous allons le voir. Cet arc est mesuré au moyen d'un curseur 
glissant à frottement doux sur un cercle gradué, et qui est 
poussé par une aiguille fixée à la partie inférieure du pendule 
jusqu'au moment où l'écart maximum est obtenu. 
Cela posé, soient 

p le poids du projectile; 

e la vitesse; 

/ la distance du point de percussion à Taxe de suspension du 
pendule; 

I le moment d'inertie du pendule et du projectile après sa pé- 
nétration, par rapport à cet axe; 

P le poids correspondant; 

d la distance du centre de gravité à l'axe de rotation du sys- 
tème des deux corps; 

<ù ê sa vitesse angulaire après le choc. 

Le principe du moment des quantités de mouvement donne 

„ » 

dou 

Appelons « la vitesse angulaire du pendule lorsqu'il a dé- 
crit l'arc a, inférieur à l'arc maximum que nous désignerons 
par ai. On a, d'après le principe des forces vives, 

(a) I(a> J -w;)= — aP</(i — COSa). 

Pour obtenir l'arc a l9 ii suffit de faire <d = o dans cette 
équation qui donne 

ou en vertu de l'équation (i) 

S-LL .-4Prf 9 in«^, 

S I a 

ou 

v = 2 -VPr/Isin -• 
pi 1 % 
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On peui mettre cette expression sous une autre forme; car 
en appelant X la longueur du pendule synchrone, que l'on peut 
facilement déterminer au moyen de la durée de petites oscil- 
lations, on a 

} - P7/' 

« 

et par suite 

(3) * = a- 7 v/*Xsin-', 

formule d'une application facile. 

139. Du recul dans les armes à feu canon pendule, fusil 
pendule. — La force expansive des gaz dégagés par l'inflam- 
mation de la poudre agit en sens inverse sur le projectile et 
sur l'arme qui, par cela même, éprouve un mouvement rétro- 
grade appelé recul. 

On peut sans erreur appréciable considérer l'inflammation 
et la combustion de la poudre, ou, si l'on veut, sa transforma- 
tion en gaz comme instantanée. 

Soient 

v la vitesse du projectile; 
p son poids; 

Q le poids de la pièce et de son support ; 
w la vitesse du recul lorsque le projectile est sorti de l'âme; 
q le poids et u la vitesse d'un élément matériel gazeux pro- 
venant de la combustion de la charge ; 
p'—2q le poids de la charge. 

On a, d'après un principe connu, 

ffu -+- 2qu = QfV. 

Cette formule suppose que l'on néglige, pour les pièces de 
canon, l'inertie des roues et les frottements, ce qui a lieu très- 
sensiblement lorsque l'arme est suspendue. 

On ne connaît pas la loi suivant laquelle varie la vitesse u, 
qui est égale à w au fond de l'âme et à e au contact du pro- 
jectile; mais, ainsi que nous le verrons ci-après, comme w est 
incomparablement plus faible que v f que p' n'est générale- 
ment que la dixième partie de p dont il n'atteint le 7 qu'excep- 
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tionnellement, on peui sans grande erreur supposer la vitesse 

u constante et égale à -• 
Il vient ainsi 

\ p "*" a") " = ® Wm 

Si l'on suspend l'arme à un arbre horizontal, on pourra dé- 
terminer w par l'écart maximum qu'éprouvera le système, 
d'après la méthode indiquée pour le pendule balistique et 
par suite la vitesse initiale e du projectile. On comprend, sans 
qu'il soit utile d'en faire ici la description, en quoi doivent 
consister ce que l'on appelle le canon pendule et le fusil pen- 
dule. 

Prenons pour exemple les pièces de douze de siège, on a 

j» = ii k *,38o, />'=i k «,aoo, Q = i482 k », 

v — 3a6 m (vitesse mesurée au pendule balistique); 

on tire de la formule ci-dessus 

w = a m ,6o. 

130. Centre de percussion. — Dans tous les appareils ana- 
logues au pendule balistique, consistant principalement en 
un corps solide mobile autour d'un axe fixe destiné à être 
soumis à des chocs, il est important que cet axe ne puisse, 
par réaction, éprouver une pression capable de détruire l'or- 
gane qui le réalise, ou au moins de créer des résistances pas- 
sives qui pourraient altérer les résultats auxquels on veut 
arriver. 

Proposons-nous de déterminer les conditions nécessaires 
pour que Taxe de rotation d'un semblable système ne reçoive 
aucune percussion, en nous plaçant dans le cas le plus géné- 
ral et supposant, comme cela a toujours lieu, que la masse du 
corps choquant soit assez petite par rapport à celle du corps 
choqué pour qu'on puisse la négliger pendant le choc. 

Soient 

0* l'axe de rotation du corps pendulaire de masse M; 

0* l'intersection du plan mené par Oz et le centre de gra- 
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vite G de la masse M, avec le plan perpendiculaire à cet axe 

passant par le point a où la masse ci-dessus est choquée par 

le corps de masse (i; 
Oy la perpendiculaire en au plan xOz; 
x*, y les coordonnées du point a parallèles à Ox, O/; 
jt,, z x celles de 6 parallèles à Ox, Oz; 
V„ V /9 V, les composantes de la vitesse V de fi parallèles aux 

trois axes, au moment où le choc a lieu. 

Nous continuerons à désigner par I le moment d'inertie de 
M, par g* sa vitesse angulaire après le choc; x,jr t z seront les 
coordonnées d'un élément matériel de masse m du corps pen- 
dulaire. 

Pour qu'il n'y ait pas de percussion sur Oz, il faut que le 
choc ait lieu comme si cet axe n'était pas fixe, ou que la somme 
des projections et des moments des quantités de mouvement 
gagnées relativement aux trois axes soit nulle, ce qui donne 
les conditions 

f*V x -f- 2««/ = o, piV/ — îmtùx = o, pV.= o, 
— w2/wzj: = o, w2/wj^a = o, 1<ù — .r'f*V r -h/'fAV x = o; 

d'où 

2/MZX = 0, 2/HZ/=0, V x =0, V g =0, 

f*V r = Mx,, Iw = x'jzV r , 

et par l'élimination de V, entre les deux dernières de ces re- 
lations 

ce qui exprime que x* est la longueur du pendule synchrone 
de M, considéré comme un pendule oscillant autour de Oz. 

Donc, pour qu'il n'y ait pas de percussion sur l'axe, il faut: 

i° Que cet axe soit un axe principal d'inertie pour le point 
où il est rencontré par le plan perpendiculaire à sa direction, 
mené par le point où la percussion a lieu ; 

2° Que la percussion soit perpendiculaire au plan déterminé 
par cet axe et l'axe d'oscillation correspondant, et qu'elle ren- 
contre ce dernier axe. 

Si la percussion a lieu dans le plan perpendiculaire à Taxe 
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fixe mené par le centre de gravité, elle passe par le centre 
d'oscillation, ce qui a fait donner à ce point le nom de centre 
de percussion. 

131. Formules générales relative? au choc des corps libres. — 
Soient 

Ox, 0/, 0* les trois axes principaux d'inertie passant par le 
centre de gravité du corps choqué, que l'on peut con- 
sidérer comme fixes pendant la durée du choc; 

A, B, C les moments d'inertie correspondants; 

M la masse du corps; 

u«, fo <p 9 et /i 9> p ê , q ê les composantes, parallèles aux trois 
axes ci- dessus, de la vitesse du centre de gravité et de la 
rotation instantanée avant le choc ; 

u, e, w et », p, q les quantités correspondantes après le choc; 

a, 6, c les coordonnées du point I, où la percussion a eu 
lieu; 

N l'effort variable exercé par le corps choquant sur le corps 
choqué ; 

a, (3, y les angles que forme la direction de N avec les 
axes Ox 9 Oy, Os, et qui, de même que a, b, c, sont des 
données de la question. 

Nous aurons, en nous rappelant les principes relatifs au 
mouvement du centre de gravité et aux moments des quan- 
tités de mouvement, 

IM(« — u # ) = COSa/Ndlf, 
M(p— o # ) = cosp/Nrff, 
M(w— w # )= cosy/N*//, 

IA(/i — * # ) = (bcosy — ccosP)/Ndr, 
to(P~-P$) = (ccosa — acostffNdt, 
C(? — q%) = (flcosp — 6cosa)/N<#. 

Pour le corps choquant, nous aurons six équations ana- 
logues, en accentuant les quantités qui y entrent à l'exception 
de N, dont le signe devra être changé, et auxquelles nous 
donnerons les n ot i' et a'. 

Aux douze équations ainsi obtenues entre les treize incon- 
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nues u, e, w, a 1 , v* t «/, n, p, q f ri y p' f q' t N, il faut, afin de 
pouvoir éliminer N, en joindre une dernière, qui ne devra 
dépendre que de l'hypothèse faite sur le degré de l'élasticité 
des corps considérés. 

i° Cas des corps parfaitement élastiques. — L'accroisse- 
ment de la force vive des deux corps pendant la durée du choc 
étant nul» il vient 

A (*'-»îK B (p*-pD -C(?>-?2) 

*. A V- *'ï)+ BV- P 1)+CW- tfi) 

[ ' { -t-M^+^ + ^-K+^ + ^j)] 

■+- M'|V*-+- **-*- <*>* - («'; -+- v'I -f- tr 1 ;)] = o. 

a° CVm rfea corps mous. — La vitesse normale, après le 
choc, doit être la même pour les deux corps, ce qui s'ex- 
prime par l'égal i té 

S(u -+~pc — qb) cosa -+■ {y -h qa — ne) cosf -h (w -h nb — pa) CO87 
= [it+p'c'—q'V) C08a'-+-(c'-*Yû '-«V) COSf '-h(w'-h/i^'-/? V)cO«v', 

3° Cor/M /e/# gu'iT* existent dans la nature. — Concevons 
que Ton imprime au corps choqué une vitesse de translation et 

une rotation respectivement égales et contraires à u ê + c # -h «%, 

et /i« + />« + 9«, il se mouvra, à la fin du choc, en vertu des 
vitesses perdues, et sa force vive sera 

h [(«.-«)'+ K-")'+- K—0'] + a [*.-*)*+ b [p,- P y+ c (*,-, )\ 

et Ton aura une quantité semblable pour le corps choquant; 
la somme de ces deux expressions, multipliée par un coeffi- 
cient positif e, dépendant du degré d'élasticité des corps, et 
introduite avec le signe — dans le second membre de l'équa- 
tion (3), nous donnera l'équation cherchée. 

Les formules générales que nous venons d'établir sont trop 
compliquées pour que Ton puisse songer à les appliquer, et 
il sera préférable de traiter directement chaque cas particu- 
lier en faisant l'application des principes de Mécanique que 
nous avons invoqués plus haut. 

132. Du choc des corps gênés par des obstacles. — Jus- 
qu'ici, à l'exception du pendule balistique, nous n'avons con- 

27 
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sidéré que deux corps choquants complètement libres; cepen- 
dant il peut arriver que, par suite d'obstacles fixes, créés par 
la présence de très-grandes masses solides, les deux corps, 
ou au moins l'un d'eux, ne soient susceptibles que de certains 
mouvements géométriques ; mais on rentre dans le cas des 
chocs entre deux corps libres, en concevant que l'on remplace 
les obstacles par les impulsions de leurs réactions normales 
sur les mobiles. En établissant les équations relatives à l'équi- 
libre entre les impulsions des forces et les quantités de mou- 
vement perdues, et éliminant entre elles les premières de 
ces quantités, on obtiendra les formules qui détermineront les 
éléments du mouvement des corps après le choc. 

Il est visible que l'on arrivera immédiatement a ces der- 
nières formules en écrivant que le travail virtuel des quantités 
de mouvement perdues est nul pour tous les déplacements 
compatibles avec le mode de liaison des corps qui s'entre- 
choquent. 

Deux exemples de pareils chocs se présentent fréquemment 
dans l'industrie, savoir les chocs de cames contre les mar- 
teaux et celui des cames contre les plions; mais nous ne 
nous occuperons de ces deux questions que lorsque nous 
aurons fait intervenir le frottement. 

L'élude des échappements à cylindre et a ancre conduit 
au problème suivant, pour la solution duquel je renverrai 
au Mémoire que j'ai inséré au tome VIII des Annales des 
Mines, 6 e série, 1870 : « Déterminer le point où viennent se 
rencontrer deux corps tournant autour d'axes parallèles après 
avoir été en contact, le corps choquant partant du repos d. 

Nous nous bornerons à l'exemple théorique suivant, dont 
la solution est beaucoup plus simple qu'elle ne le paraît a 
priori. 

Concevons quatre cylindres dont les génératrices sont pa- 
rallèles; deux d'entre eux sont fixes et guident le mouvement 
d'un troisième, qui est assujetti à leur rester constamment 
tangent; le quatrième vient choquer ce dernier. Déterminer 
les éléments du mouvement des corps choquants après le 
choc. 

Il est clair que tout se réduit k considérer les sections 
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droites des cylindres, en supposant que la masse de chaque 
mobile et son moment d'inertie par rapport à un axe parallèle 
aux génératrices se rapportent à la section correspondante. 
Soient [Ji%. 65 ) 

Fig. 65. 




A, A, les points de contact du corps choqué avec les cylindres 
directeurs; 

S le point de rencontre des normales en ces deux points; 

N, N, les impulsions des réactions développées pendant le 
choc par les cylindres directeurs; 

M, I la masse du corps choqué et son moment d'inertie par 
rapport à S ; 

M', F la masse du corps choquant et son moment d'inertie 
par rapport à son centre de gravité G'; 

N', — N' les impulsions, égales et contraires, des efforts nor- 
maux au point de contact B, exercés pendant le choc par H' 
sur M, et inversement; 

n, n' les distances de S et de 6' a la normale en B. 

Pendant le choc, le centre instantané S de M ne change pas, 
et, si l'on appelle &>•, w les vitesses angulaires instantanées 
avant et après la percussion, dont le sens positif est censé avoir 
lieu de la gauche vers la droite, on a, d'après un principe connu, 

(i) I(»-» # ) = -N'/t. 

Le corps M' pouvant être considéré comme libre, en le 
supposant sollicité par les forces variables dont l'impulsion 

a 7- 
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est ~ N', il vient, en appelant w , &>' les vitesses angulaires 
autour de G' avant et après le choc, 

(a) I'(«'-»'.)=NV, 

d'où 

(3) i/i'( w - W| ) + i'/i( w '- w ;) = o. 

Désignant par U' # , U' les vitesses de G', avant et après le 
choc, estimées parallèlement à la normale BN\ nous aurons 

(4) M'(U'-17 # )--N', 
ou, en vertu de la formule (2), 

(5) U'-lT^-g^K -«.'.). 

Il faut exprimer maintenant que les composantes des vi- 
tesses normales des points des deux corps qui se trouvent 
en B sont les mêmes après le choc, ce qyi conduit facilement 
à l'égalité 

(6) — /iV+U'=^ — ««, 

d'où, en vertu de la relation (5), 

, . «'(I'-f-MVM-MVUV-lV. 
M " = W*~n ~ 

En portant cette valeur dans la formule (3), on trouve 

d'où l'on déduit la valeur de &>'; les formules (7) et (5) per- 
mettent ensuite de déterminer w et U'. 

Le mouvement des corps après le choc est donc complè- 
tement déterminé. 

On remarquera que, si la normale en B passe par S, le mou- 
vement du corps choqué ne sera nullement modifié par la 
percussion. 

Considérons le cas particulier du choc direct pour M'; on 
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a/i'=o, d'où »'= o>' # . Les équations (i) et (4) donnent, par 
l'élimination de N', 

I( w -» t ) = M'/i(U'-U' # ); 
la formule (6) devient 

on déduit de là 

I*> -M'/iU'. 

w# ~ I-+-M'/i a ' 

et cette vitesse angulaire sera positive, nulle ou négative, se- 
lon que l'on aura 

>M'«U' a 

•< 1 
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CHAPITRE IX. 

DU MOUVEMENT RELATIF D'UN CORPS SOLIDE PAR RAPPORT 

A UN SYSTÈME INVARIABLE. 



133. Mouvement relatif du centre de gravité d'un système 
de points matériels libres. — Reportons-nous au Chapitre VII 
de la première Partie, dont nous conserverons les notations. 

Si l'on multiplie l'équation (i) du n° 88 de ce Chapitre 
(p. 1 14) par la masse m du point auquel elle s'applique, et que 
l'on ajoute membre à membre les équations ainsi obtenues 
pour tous les points matériels du système, il vient 

jL m ~dF = aw ( C0S P2 W S "" C087 2 w 'dtj "*" lmX ~ 2otX « ; 

d'où, en désignant par x i9 y u z x les coordonnées du centre de 
gravité de la masse totale M, 

M ^ = s» Tcosp.M^ - CO87.M ^ -+- ïmX - 2mX„ 

équation dans laquelle les actions mutuelles disparaissent. Or 
les forces d'entraînement, prises en sens contraire, n'étant 
autre chose que les forces d'inertie des points ci-dessus, con- 
sidérés comme faisant partie du système invariable (S), sont 
égalesà la projection, sur Taxe des x, de la force d'entraînement 
du centre de gravité, en y supposant concentrée la masse H. 
Il résulte de là que le centre de gravité d'un assemblage de 
points matériels se meut par rapport au système invariable (S) 
comme un point unique où serait concentrée la masse totale M 
en y supposant appliquées toutes les forces extérieures agis- 
sant sur cet assemblage* 
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134. Équations générales du mouvement relatif d'un corps 
solide assujetti à tourner autour d'un point faisant partie du 
système. — Supposons que les axes Ox, Oj, Oz soient les 
axes principaux d'inertie du corps solide, passant par le point 
relativement fixe 0. 

Soient 

A, B, G les moments d'inertie prineipaux du corps corres- 
pondant aux axes Ox, j, Oz ; 

dlL x , DïL /f 0\l s les moments par rapport aux mêmes axes des 
forces qui sollicitent le corps; 

M la masse du corps; 

u s , u r9 u, les composantes suivant Ox, 0/, Oz de l'accélé- 
ration d'entraînement du point ; 

a, 6, c les coordonnées du centre de gravité de M; 

n, p, q les composantes de la rotation relative w du corps, 
suivant Ox, Ojr, Oz. 

Quant à la signification des autres notations, nous renver- 
rons aux n°* 43 et 93 de la première Partie. 

Nous avons vu (57) que l'on peut considérer un corps 
solide libre comme tournant autour d'un point fixe 0, en joi- 
gnant, aux forces extérieures, la force, prise en sens contraire, 
due à une accélération égale à celle du point que posséderait 
le centre de gravité où toute la masse se trouverait concentrée* 

Si donc nous posons 

M {{, u% - cu y ) = 3IL' X , M(c« r — au B ) = 9*J y9 M(au r - bu s ) = 9(C Z , 

l'équation du mouvement absolu de rotation du corps, cor- 
respondant à Taxe Ox, a pour expression 

(a) ±?£ + {C-B) Pa q a == DK S - WL' Xt 

et pour obtenir l'équation équivalente dans le mouvement re- 
latif, il suffit d'y remplacer n«, p., ç«, -rf-j -rf* dT^ ar Ieurs 

valeurs en fonction de n, p, q, -i-> ~~> -4t et des éléments du 
mouvement d'entraînement. 
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On a d'abord 
puis (n° 93, première Partie) 



(0 



dn_ dn 



di 



= -fi + \ + ^.-W,' 



L'équaiion (a) devient donc, en ayant égard aux valeurs (b) 

et (c), 

' A J^(C-B)^ 

et de même 

= Dît,- 31Vy - [B^ r +(A- C) q 9 n e -h nq t (A+ B - C) - qn t (B -+- C -A)], 
C% + (B-\)np 
= Oïl* - DVJ X - [C •**,+ (B - A) n t p,+pn ê (B -+-C- A) - /i/?,(À-+- C -Bj] . 

Telles sont les équations générales du mouvement relatif 
d'un corps solide assujetti à tourner autour d'un point fixe 
dans le milieu auquel on rapporte le mouvement. Ces équa- 
tions, dans lesquelles on devra remplacer X x , <A>, X„ n , p„ q € 
en fonction de y„ w ê , x # , qui seront, en général, des données 
relatives au mouvement de (S), sont spécialement applicables 
au mouvement relatif d'un solide autour de son centre de gra- 
vité; dans ce cas, les moments 3R4, 3lC r , D\l' z sont nuls. 

Si 3ïC x , ïïCy, £&£ représentent les moments par rapport aux 
axes Ox, Oy, Oz des forces apparentes qu'il faut introduire 
pour ramener la considération du mouvement relatif à celle 
du mouvement absolu, on a 



(*} 



an* 
3ii£ 



-0ît^-[A^ x H-(C-B)/>.7,-h^(A + C-B)- w ,(A-+-B-C)] < 

- OiCy — \BX r -+- (A— C)q t n ê + «?.(A-+- B— C)-?/i,(B +-C- A)]. 

- Oit; - [CX t h- (B - A) njp.H-pi.tB + C-- A)-w/>,(Ah-C - B)J. 
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Soient 6 et S, le travail des forces extérieures agissant sur 
le solide et le travail des forces d'entraînement, le principe 
des forces vives donne 

(a) A**-»- B/? a -+- Cq 7 = a5 — a^-h const., 

relation que l'on devra substituer à une des équations (i) lors- 
que l'on saura trouver les intégrales représentées par G et @«. 
S'il s'agit d'un solide entièrement libre, pour lequel n, p, q 
représentent les composantes de la rotation apparente autour 
du centre de gravité, on a, d'après un autre principe (41), en 
appelant V la vitesse relative de ce centre, 

(3) kn 7 ■+- Bp 7 -f- Cq* ■+- MV* = aS — aS, -+- const. 

5, 6, désignent ici les travaux des forces extérieures et d'en- 
traînement dans le mouvement relatif général du solide. 

Dans certains cas, il pourra être avantageux de remplacer 
l'une des équations (i) par celle qui résulte de la projection 
des moments des forces sur une droite fixe dans le milieu (S), 
faisant avec les axes Ox, Oy, Oz les angles variables a, p, y, 
et avec OX, OY, OZ les angles constants 8, ri, t. Les moments 
des quantités de mouvement estimées suivant Ox, Ojr, Oz 
étant An, B/>, Cq, il vient 

— ( A/I COSa ■+■ Bp COS 4 S H- Cq COS7) 

= PTL X -+- 31l£) cosa -h (DïLj. -+- D\C) cosf -h (Wl s -+- DïCl ) cosy, 



ou 



(4) 



-r- (A/i cosa -+- B/>cos£ -+-Cycos7) 

= [3ÏL, — Dll' x — AX X — (C~B)/^7jcosa 
-+- [OÏL, - CflU y - BX T - (A - C)n 9 q e ] cos0 

■*- [^ — 3ïl4 - C.C, - (B — A) w^ r ] CO87 

— (B h- C — A) /i;(/* COS7- 7COSP) 

— (A-+- C— B)p e {qcosa — /icosy) 

— (A-»- B— C)q e {nco$p — ^cosx). 

On substituera, dans cette équation, à cosa, cos(3, cosy 
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leurs valeurs eu fonction de eosd, cosn, cose. tirées des for- 
mules du n° 93 de la première Partie, dans lesquelles on 
remplacera respectivement n„ p 09 q, par les trois premiers 
cosinus, et v„ 7r«, x* P ar ' es lr0 ' s derniers. 

135. Formules relatives au mouvement apparent des corps 
solides à la surface de la Terre. — Pour obtenir les formules 
applicables aux mouvements apparents des corps à la surface 
du globe, il suffit de supposer, dans ce qui précède, que (S) 
représente la Terre. 

On a d'abord 

A», = o , •l» r = o , •Aoj = o. 

La vitesse angulaire de la Terre étant très-petite, on peut en 
négliger le carré, et par suite les termes p t q, 9 n e p g , n,q t . 

Du pendule composé. — Supposons que le corps soit uni* 
queutent soumis à l'action de la pesanteur et que Taxe prin- 
cipal d'inertie Oz passe par son centre de gravité; appelons 
/la distance de ce centre au point relativement fixe O. 

Nous prendrons pour parties positives des axes relativement 
fixes OX, OY, OZ la portion de la méridienne dirigée vers 
l'équateur, celle de la tangente au parallèle, dirigée dans le 
sens de la rotation d'entraînement, c'est-à-dire de l'occident 
vers l'orient; enfin, celle de la direction du fil à plomb située 
au-dessous du plan XOY. 

Nous aurons d'abord, X étant la latitude du lieu, 

v e =w,cosÀ, w,= o, x, = « # sin>, 

et les formules du n° 93 de la première Partie se réduisent ici à 

In t — ^[(cosfcos^ h- sin<psin^ cos0) cosX — sin> sinôsin^], 
p t — w f [(coS(j>sin^ — sin^cos^ cos9) cosX-i-sin^sinG cos^], 
q ê = w r [lcos*sin9 8iny -f- sinXcosO]. 

Si l'on se rappelle que la valeur de l'accélération de la pe- 
santeur, observée en chaque point de la Terre, comprend l'ac- 
célération d'entraînement prise en sens contraire, le principe 
des forces vives donne 

(a') Un 1 -h B/** -h <V = aM&ftcos» - cosfi # ) -+- À*J -+- bpl h-C?;, 
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0«» n 99 p t , q ê désignant les valeurs initiales de 6, n, p 9 q el M la 
masse du corps. 

Les quantités 3ïL x — JfC X9 3tt 7 — DïC y , ïïl M — D[C z sont les 
moments par rapport aux axes Ox, Oj, Os de la résultante 
de l'attraction terrestre et de la force d'inertie correspondant à 
l'accélération centripète d'entraînement du point O, supposée 
transportée, ainsi que toute la masse M, au centre de gravité G 
du corps. Mais comme les dimensions des corps que nous con- 
sidérons à la surface de la Terre sont relativement très-petites, 
on peut, sans erreur sensible, regarder comme égales les accé- 
lérations centripètes d'entraînement en O et G; ce qui revient 
à supposer que DIL S — 3ïC xf 31L 7 — DïC y , 3TL f — D\C Z représen- 
tent les moments du poids du corps tel qu'on l'apprécie au 
lieu de l'observation. La dernière des formules (i) devient 
ainsi 

(i') C?| +(B-A)^=-^(B + C-A) + ^(A + C-B). 

Enfin» nous prendrons pour troisième équation celle des 
moments par rapport à la droite OZ ou 

-r (A/1 COS« -t- Bp C09p -+- Zq COS7) 

(4'j J = — (B-hC — À)/i t (/?cos7 — grcosp) 

— (A-hC — B)/>,(fCOSa — «COB7) 

— (A -t- B—C)q € (nco&p— /?cossc), 

et, par des substitutions faciles à faire et qui n'ont que l'in- 
convénient d'être assez longues, les équations (5), (1'), ( 2'), ( 4') 
donneront les équations différentielles en <p, ty y 0, t, dont le 
problème dépend. 

L'étude du mouvement apparent d'un corps solide pesant, 
autour d'un point fixe sur la Terre, ne conduit à quelques ré- 
sultats simples que lorsque ce solide est de révolution autour 
de l'axe Oz. Aussi nous bornerons-nous à poser les équations 
définitives du mouvement qui se rapportent à ce cas particu- 
lier pour lequel les transformations analytiques intermédiaires 
présentent de notables simplifications. 
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L'hypothèse A = B réduit l'équation (i') à 

(*) ^=V#-/w».- 

Or np ê — pn t n'est autre chose que la projection sur O* de 
l'accélération angulaire composée (91, première Partie), et, 
pour l'obtenir, on peut substituer aux axes Ox, Ojla consi- 
dération des droites rectangulaires OA et OB (43, première 
Partie) situées dans le même plan. En supposant ty = o dans 
les deux premières formules (5), on obtient 

w,cos<pcos*, w, (— sinycosdcosX •+- sindsinX) 

pour les composantes de o> # suivant OA et OB, par suite 
np r — pn = r<* (— sinyoosOcosX -+- sinOsinX) — j«,cos?cosX 

= w I — cosX (cosysind ~-+-sin?cosô-T ) -hsinXsinôy h 
dq ( . r/8in<psin0 . . c/cos9\ 

* = *-\- eoaX —à aaX -3T)> 

et, en intégrant, 

(i") q= q 9 -h w,cosX(sin<p a 8in0 # — gin? gin 0) -+- w,sinX(cosO # — cosfr). 

La formule (2') devient, en remarquant que 

A(n»-H^) = A(H-hi») = A(g-hiin-eJ) 1 

et, en négligeant le terme en <*l dans la valeur de Cq\ 

[A^4-8in J Ô^)=aMg/(cosô-co6Ô a )H-A(rJ-h5;) 

* a ' j — aCy a » # [cos>(Bui? a 8in0 # — sinysind) 

l . ■+- sinX (cosô, — cosO)]. 

Occupons-nous maintenant de la transformation de la for- 
mule (4')> qui devient, dans le cas actuel, 

T-[À(/!COSX-h/>COSp) -+-C7CO87] 

IP) \ = __ c[/î, (pcosy — qcoèfi) -hp e {qca*a — nco&y)\ 
— (aA— C) y,(/tcosp — />cosa). 
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La projection ne os a 4- />cos(3 surOs de la rotation u, estimée 
dans le plan xOjr, se réduit évidemment à celle 



s. sind = -^sin'0 

ai 

de s, et comme 7 = 0, on a 

A(«cosa-h/?cosP) -t-CycosO = Asin'ô ~ 4-C?cos9. 

U est facile de reconnaître que le second membre de l'équa- 
tion ((3) est indépendant de la position des axes OxelOz 
dans le plan x Oj; à cet effet, portons, à partir du point dans 
un sens convenable, sur la perpendiculaire en ce point au 
plan déterminé par OZ et o>> une longueur T égale au double 
de Taire du triangle ayant pour côtés l'unité et o>« dirigés 
suivant ces deux directions. On a, en appelant T„ T f , I\ les 
projections de r sur Ox, 0/, 0*, 

pCOSy — qCO&P = T x , <7C0Sa — ACOS7 = r 7ï /iCOSp — pejO&a = I\, 

et n € Ts+p ê T 7 n'est autre chose que le produit des projections 
de w, et de T sur le plan xOy, multiplié par le cosinus de 
leur angle. Nous pouvons donc substituer aux axes Ox, 0/ 
les droites OA et OB, ou supposer 

+ = 0, a =90°, p = 9o ~Ô, 7 = 0, 
q t =«> t (cosdsinX + cosXsin? sinô), 

remplacer nelp par 
n, et p< par 

e»,CO3<J>C09>, 

et 

w, (— sinycosO cos). -h sinôsinX). 
Il vient ainsi, pour le second membre de l'équation (p), 

— »,C [cos? cosX (sinGcosO ~ — q sinO \ 

— (— siny cosOcosX -t- sinOsinX) cosO — 

rfô 

— (aA — C) » # sinôy (cos0sinX-+- cos > siny sinô), 
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et, en réduisant et négligeant le carré de w„ 

A -r sin 2 t h -+• » .sinX.f ) 

= — Cg ê — ^ h w,cosX ( C^sinÔcos? — Csmy^smQ» , 

(3*) { ett \ 

— 2Àsin'9sin?-T-] 

n . . ft rfcosO 
— (VsmXcosG- . « 

* • a/ 

Si, comme dans l'expérience exécutée par Foucault au Pan- 

Q 

théon, T est assez petit pour qu'on puisse le négliger devant 

l'unité dans les termes en u„ la rotation initfafe q ê étant d'ail- 
leurs nulle, tes formules (2") et (3") se réduisent aux sui- 
vantes : 

d? ■*" 8,n ® ÏF = *( cosô - C099 ») "X ' 

■3- sia'ô 3- (f -+■ w e ain>/) = — 2«> tf cosXsiii? sin a ô ^, 

qui sont celles qui se rapportent au mouvement oscillatoire 
d'un pendule simple ayant pour longueur rj->- 

Du gyroscope. — Supposons maintenant que le point fixe 
du corps coïncide avec son centre de gravité ou que /— o. 
Dans cette hypothèse, les formules (1"), (2"), (3") ne sup- 
posent pas nécessairement que le plan XOY est horizontal; 
il nous suffit d'admettre que, ce plan étant choisi arbitraire- 
ment, le plan XOZ est parallèle à l'axe de la Terre, et que >, 
cessant de représenter la latitude, est l'angle que forme cet 
axe avec OX. 

La formule (2") devient 

* = — aCy # », [co8>(sin<p # Bin0 fl — sinysinO) 

-h sinX (coflô, — cos0 )] -+- À (r} -+- s\ ), 
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Si nous supposons que la composante q, de la rotation initiale 
soit considérable, nous pourrons, sans erreur sensible, réduire 
la formule (3") à 

En intégrant et remarquant que 

il vient 

(3*) Àsin*0~? = C<7,(cos0, — cos0)-hÀ* f 9in0 f . 

Si nous prenons OZ parallèle à Taxe de la Terre, on a 5l =90°, 
et (2") devient 

M d?^ sin ' e s£* = ~~ a( v7.x( cosO .-- c <>s0) -+- *■!-*-*;, 

et, en éliminant 9 entre (3") et (y), 






(*) 



[^ ? o (coe0 ê — cosô) -+- *,sinô f | 
50 J + * + * 



À l'inspection des formules (3"), (y), (3) on reconnaît que 
la loi du mouvement est la même que pour un solide pesant 
de révolution, dont un point de l'axe est fixe sur la Terre sup- 
posée immobile; l'axe du corps oscille dans le plan mobile 
passant par OZ entre deux limites que Ton déterminera faci- 
lement. 

Dans le cas particulier où s* = 0, r, = o, Tune de ces limites 
est 0#; l'autre est donnée par 

C<7 â /CO60 a — CO80\ 

**-+•?{ sin'9 ) = °- 

Soit 6 = # + e, e étant d'un même ordre de grandeur que &>„ 
il vient 

2ft>.-J- . .* = O, 
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et pour l'écart maximum 

ÀsinO, 



C = — 2 b) 



- Cq 9 

Cette valeur* étant de signe contraire à q., conviendra tou- 

jours; car, pour que-jr soit réel, il faut que décroisse ou 

croisse à partir de 0», selon que q 9 est positif ou négatif. 

En général, Taxe du corps ne deviendra jamais perpendicu- 
laire à XOY, à moins que 

C?,cos9, -f- Af,sin6 t = Cq t . 

Dans ce cas, l'équation ( 3") devient 

. n (i — cosô^ n . 

A#=c ^ i T5qr" =rCfttallg ï f 

et l'équation (3) 

M = ay f «. s (cose - cos0 f ) - jp (Ung*- - tang'-^J -h rj, 

et «ne discussion simple permet de déterminer les autres 
conditions à remplir pour que Taxe passe par OZ. 

Si O — o, le corps est en équilibre relatif, car les for- 
mules (y), (d) ne peuvent être vérifiées que par = 0, = o. 

Admettons maintenant que l'axe du corps soit assujetti à 
rester dans un plan fixe XOY, ce qui suppose que l'on exerce 
en un point de cet axe une pression normale au plan d'une 
énergie suffisante. Les formules (i") et (*") peuvent encore 
recevoir ici leur application en y supposant = 90 et r, — o; 
mais on ne pourra plus prendre l'équation (3), parce que le 
terme en q 9 , par rapport auquel nous avons négligé ceux en g*, 
dans l'équation (3"), est nul, et il faudrait nous reporter à 
cette première équation; mais la formule (2") suffit pour ré- 
soudre le problème; elle donne en effet 

et comme 9 est ici le complément de l'angle que forme l'axe 
du corps avec OX, il s'ensuit que la première de ces droites 
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doit osciller, de part et d'autre de la seconde, comme un pen- 
dule simple de longueur égale à l'unité, soumis à l'action d'une 

force constante parallèle à OX, égale à -~ o>,cosA, et dont s 9 

serait la vitesse angulaire initiale, ce qui donne l'explication 
du gyroscope de Foucault. 

Mais on peut arriver plus simplement aux résultats ci-des- 
sus en composant directement, comme nous allons le faire 
maintenant, les forces centrifuges composées. 

136. De la réduction des forces centrifuges dans les mouve- 
ments relatifs angulaires des solides de révolution. — Soient 

gû' la vitesse angulaire d'un solide de révolution de masse M, 
mobile autour de son axe de figure kx (Jig. 66), entrainé 
lui-même dans le mouvement d'un système invariable (S); 

A le moment d'inertie de M par rapport à «cet axe; 

Xu la parallèle à l'axe instantané de rotation de (S), menée 
par un point quelconque A de kx; 

« la rotation instantanée de (S); 

x l'angle ukx; 

kjr la perpendiculaire en A à kx dans le plan ukx; 

kz la perpendiculaire au même point à ce dernier plan. 

Fig. 66. 



-'F 




Nous supposerons, comme d'habitude, que les rotations &>', 
&> ont lieu de la gauche vers la droite pour l'observateur cou- 
ché suivant kx, A m, en ayant les pieds en A. 

La force centrifuge composée correspondant à un point ma- 
tériel m de M étant la résultante des forces analogues relatives 
aux composantes cocos a, usina de a>, estimées suivant kx et 

28 
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la perpendiculaire kjr à kx dans le plan ukx, on est ramené 
à étudier séparément chacune de ces rotations partielles. 
Soient 

mm' y m x ni x deux diamètres symétriques par rapport à la 
trace pq de son plan sur xky de l'une des circonférences 
matérielles dans lesquelles on peut décomposer le corps; 

le centre de cette circonférence; 

n la projection de m sur pq. 

Les forces centrifuges composées résultant de la rotation 
partielle wcosa autour de kx s'entre-détruisent; car celles de 
ces forces qui se rapportent aux molécules m, m' 9 dirigées 
toutes deux suivant mm', sont égales et de sens contraire. 

Les forces centrifuges composées de m, m, et m\, /«'corres- 
pondant à la rotation usina autour de kx se réduisent à deux 
couples identiques par rapport au plan jAar, dont les forces, 
parallèles à kx, ont pour expression 2m.coco'sina.On. Il suit 
de là que les forces centrifuges composées des points de la cir- 
conférence matérielle m^mm! m',, et par suite de tout le corps, 
se réduisent à un couple situé dans le plan ykx; en prenant 
les moments par rapport à kz, on obtient, pour le moment 
du couple résultant, 

— aww'sina2/w.0/î = — ww'sina2/w.0/w = — A»»'sina. 

Si sur l'axe kx on porte une longueur quelconque AB = /, 
à partir du point A, ce couple sera équivalent au couple formé 

par deux forces parallèles constantes — F, F égales à — -. — 

agissant respectivement aux points A et B et dont la première 
est dirigée suivant le prolongement de Au. 

En supposant que (S) représente la Terre, que le centre de 
gravité A du corps soit relativement Gxe, ce corps se mouvra 
autour de ku, en suivant la même loi qu'un solide pesant de 
révolution autour d'un point de son axe, dont le moment d'i- 
nertie et la vitesse angulaire relatifs à cet axe seraient A et w\ 
et dont le moment du poids par rapport au point fixe serait 
A coco'. Dans le cas où la droite AB serait assujettie à rester 
dans un plan formant, avec ku, un angle /, le corps M, obéis- 



MOUVEMENT PAR RAPPORT A UN SYSTÈME INVARIABLE. 4^5 

sani aux composâmes Fcosi, — Fcos i de F, se mouvrait comme 
un pendule, la droite AB oscillant de part et d'autre de la pro- 
jection de Aii sur le plan. Ces résultats sont conformes à 
ceux auxquels nous avons été conduit par l'Analyse. 

Dans ce dernier cas, et pour de petites oscillations, la durée 
de chacune d'elles est donnée par 



""V 1 ^ 



C 

COSI 



C étant le moment d'inertie du solide par rapport à toute droite 
passant par le point A et perpendiculaire à A*. Le temps T 
atteint son minimum 



'-"V*^ 



lorsque 1 = 0; c'est ce qui a lieu en prenant, par exemple, 
le méridien pour plan directeur. Si i = go°, on a T = to , et, en 
effet, réquilibre est indifférent. En prenant l'horizon pour plan 
directeur, i est égal à la latitude A, et il vient 



/ c 

y Aww'cosX 



Les considérations précédentes peuvent faire nattre une 
objection qu'il est bon de prévenir; le mouvement apparent 
du corps n'est pas dû seulement au moment Aww'cos i> mais 
encore aux forces centrifuges composées agissant sur toutes 
les molécules du mobile dans son mouvement commun avec 
son axe, et de plus &>' est variable ; or la vitesse angulaire de 
rotation de la Terre est très-petite, et la variation de &>' et la 
vitesse angulaire de l'axe de rotation sont du même ordre de 
grandeur que le produit de w par le moment ci-dessus, c'est- 
à-dire de l'ordre de w* ou de quantités que l'on peut négliger 
sans erreur sensible. La valeur ci-dessus de T doit donc être 
considérée comme exacte ; elle coïncide d'ailleurs, aux nota- 
tions près, avec celle que Ton déduirait du numéro précédent 
et de la loi du mouvement pendulaire. 

La rotation o> étant très-faible, les durées d'oscillations se- 

28. 
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ront irès-grandes. On en diminuera la longueur en réduisant 
autant que possible le rapport £ ou en employant un solide 

de révolution annulaire ou très-aplati. En supposant, par 
exemple, que le corps tournant soit un ellipsoïde de révolu- 
tion aplati, dans lequel le rapport des axes soit |, que ce tore 
fasse aooo tours par minute, on trouve que T' = 0-57». 

137 Méthode mixte basée simultanément sur les théories 
des mouvements absolus et relatifs pour arriver aux formules 
relatives au gyroscope.- Supposons que sur la fxg. 58, p. 356, 

OV représente la parallèle à l'axe de la Terre mené par le 
centre de gravité relativement flxe du solide de révolu- 
tion; 

0* l'axe de révolution ; 

OÇ la perpendiculaire en dans le plan VOx; 

On la normale au même plan ; 

n, r, s les composantes de la rotation instantanée relative du 
corps suivant 0*, 0»j, OÇ; 

a. la valeur de « considérée comme initiale pour laquelle r, s 
'sont nuls, n, étant la valeur correspondante de n; 

A, B les moments d'inertie du corps par rapport aux axes prin- 
cipaux Ox, OÇ ou On. 
La rotation du corps, dans l'espace absolu, estimée suivant 

0*, ou n ■+■ wcosa, restant constante, on a 

; a \ « = »,— 4>(C0S« — cosa,). 

D'autre part la résultante de la pesanteur et de la force cen- 
trifuge étant considérée comme passant par le centre de gra- 
vité 0, la force vive dans le mouvement relatif reste constante ; 

par suite 

A/^ 1 -+-B(r , -^-* , ) = A«J, 

d'où, en négligeant le carré de w, 

B(r'-t- s*) = aA»,«(co8« — cob*,). 
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Supposons d'abord l'axe Ox assujetti à se mouvoir dans un 
même plan, Taisant avec OV l'angle (3, et soit <p l'angle formé 
par Ox avec la projection de OV sur ce plan, on aura évi- 
demment 

dm* 

r'-w'^-^ji cosa = cos^cosy; 
par suite 

â) =a-gi*>cosP(cosf--cosï f )î 

ce qui donne la loi du mouvement pendulaire, conformément 
à ce que nous avons trouvé plus haut. 

Si l'axe 0* est complètement libre autour du point 0, il 
faut établir une nouvelle relation que nous obtiendrons en 
exprimant que, dans le mouvement de rotation autour du 
point dans l'espace absolu, la somme des moments des quan- 
tités de mouvement par rapport à OV reste constante, et l'on a 

À(/t -+- wcosa) cosa -+■ B(.f -+- usina) sic a 
= A(/ï a -f- »cos« a )cosa -h B«>sin'or 9 , 

d'où, en éliminant n au moyen de la relation (a), 

Bjsinx = X(n ê -h wco9a,) (cosa # — cosa) -+- B«(sin 2 c: f — sin*a) ; 

la rotation n« étant supposée très-rapide par rapport à o>, on 
peut dans cette équation négliger *> devant n 6 et écrire tout 
simplement 

(c) Bjsina = À« f (cosa 9 — COga). 

Les formules (6) et (c), comme il est facile de le recon- 
naître, ne sont autre chose que celles du mouvement d'un 
solide de révolution pesant autour d'un point de son axe, ce 
qui est conforme à ce que nous avons trouvé précédemment. 

138. Théorie de l'appareil pendulaire de M. Sire* — Cet 
appareil se compose d'un pendule formé d'un tore dont lés 
pivots sont maintenus dans une chappe relativement très- 
légère, se terminant à la partie supérieure par un couteau de 
suspension, de direction perpendiculaire à celle de l'axe du 
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tore. Le support du couteau est fixé excentriquement à une 
pièce horizontale que nous désignerons par (S), et à laquelle 
on peut imprimer un mouvement de rotation plus ou moins 
rapide autour d'un axe vertical. On peut rapprocher ou éloi- 
gner l'appareil pendulaire de Taxe de rotation et orienter 
d'une manière quelconque, par rapport au plan méridien, 
le plan d'oscillation qui est défini par l'axe de rotation et le 
milieu du couteau de suspension dont la verticale, lors du re- 
pos absolu des différentes pièces de l'appareil, passe par le 
centre de gravité du pendule ou par le milieu de l'axe alors 
horizontal du tore. 

Si, le plan d'oscillation coïncidant avec le plan méridien, on 
imprime à ( S) un mouvement de rotation, le pendule, en vertu 
de la force centrifuge, s'éloigne de l'axe; mais si le tore est 
lui-même animé d'un mouvement gyratoire, selon que la ro- 
tation de (S) a lieu dans un sens ou dans l'autre, le pendule 
s'éloigne ou se rapproche, malgré la force centrifuge, de l'axe 
de (S), et peut même arriver à prendre une position sensible- 
ment horizontale; toutefois le pendule ne parvient à se rap- 
procher de l'axe de (S) que lorsque la vitesse angulaire de 
cette pièce ne dépasse pas une certaine limite, relativement à 
la rotation propre du tore. 

Soient 

w, u' les vitesses angulaires respectives de (S) et du tore; 
A, M le moment d'inertie du tore par rapport à son axe de 

rotation et sa masse ; 
/ la distance de son centre de gravité au couteau; 
p la distance de l'axe de (S) à l'axe de suspension du pendule. 

Nous négligerons dans ce qui suit la masse de la chappe en 
raison de son faible rapport à celle du tore. 

Considérons le cas où le plan d'oscillation coïncide avec le 
plan méridien ; au moment où l'on imprime à (S ) son mouve- 
ment gyratoire, les forces centrifuges composées, développées 
sur les différents éléments matériels du tore, résultant de la 
rotation relative de ce dernier par rapport à (S), se réduisent à 
un couple compris dans le plan d'oscillation dont le moment 
a pour expression A eue*' (136). Ce couple tend à éloigner ou 
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à rapprocher le pendule de Taxe de (S), selon que les rotations 
&>, &>' sont de sens contraire ou de même sens pour l'obser- 
vateur placé successivement suivant la verticale et la portion 
de Taxe du tore comprise entre cette verticale et Taxe de (S), 
en ayant les pieds en leur point de rencontre. Dans le pre- 
mier cas, la force centrifuge composée ajoute son effet à celui 
de la force centrifuge, et le pendule doit s'éloigner de l'axe 
de (S) avec plus d'énergie que si le tore ne tournait pas. Dans 
le second, si Aww' surpasse, le moment de la force centrifuge 
par rapport à Taxe de suspension du pendule, celui-ci doit se 
rapprocher de l'axe de (S); et c'est ce qui arrivera, si l'on a 

Aw«'> M/pw 5 , 

d'où 

w' M/p __ p 

w A A 

X étant la longueur du pendule synchrone. On voit ainsi quele 
phénomène se produira d'autant plus facilement que la dis- 
tance du pendule à Taxe de (S) sera plus petite par rapport à 
celle des centres de gravité et d'oscillation. 

L'influence de la force centrifuge allant en diminuant à 
mesure que l'angle formé par le méridien elle plan d'oscilla- 
tion augmente, la même chose aura lieu a fortiori, quel que 
soit cet angle, si l'inégalité précédente est satisfaite; mais cette 
explication ne suffit pas pour faire voir pourquoi le pendule 
arrive en fort peu de temps à une position d'équilibre relatif 
sensiblement horizontale. 11 nous faut donc pour cela étu- 
dier le mouvement de l'appareil en tenant compte des diverses 
circonstances dont il dépend. 

Le mouvement relatif du pendule est dû à l'action combinée 
de la pesanteur, de la force centrifuge composée et de la force 
centrifuge. Nous continuerons à négliger l'inertie de la chappe. 

Soient 

M la masse du tore ; 

A son moment d'inertie par rapport à son axe de rotation; 

B son moment d'inertie relatif à l'un de ses diamètres; 

/ la distance de son centre de gravité à Taxe de suspension ; 
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l'angle variable formé par la direction de celle dislance avec 
la verticale; 

g l'accélération de la pesanleor; 

p la dislance du milieu de Taxe de suspension à Taxe de rota- 
tion de (S); 

cl l'angle aigu formé par p avec le plan méridien; 

sa la vitesse angulaire constante de (S) ; 

&>' la vitesse angulaire relative du tore autour de son axe 
variable, comme nous le verrons plus loin; 

n la valeur initiale de &>' ou la rotation imprimée au tore. 

Nous supposerons que le sens relatif des vitesses angulaires 
co, «'est tel, que le pendule se déplace en se rapprochant de 
l'axe de (S). 

Le moment par rapport à Taxe de suspension dû à l'inertie 

rf»0 
se réduit à (B -h M/*) -j- ; car, de la variation de &>', résulte un 

couple dont le plan passe par cet axe. 
Le moment pareil de la pesanteur a pour expression 

M^/sinô. 

Les axes de «, w' faisant entre eux un angle égal au com- 
plément de 6, la force centrifuge composée résultant de o> 
donne le moment Aoa/cosd (136); quant aux composantes de 
la vitesse relative des différents points du tore, dues à la rota- 

de 

tion -7- autour de Taxe de suspension, elles ne donnent que 

des forces centrifuges composées, parallèles à cet axe, dont 
les moments sont par suite nuls. 

Cherchons maintenant à évaluer les termes auxquels donne 
lieu la force centrifuge; concevons le plan horizontal passant 
par l'axe de suspension et prenons pour origine des coordon- 
nées le pied de la perpendiculaire GO, abaissée du centre 
de gravité G du tore sur cet axe. Soient 

A, Ox les traces sur ce plan de l'axe de rotation de (S) et 

du plan d'oscillation ; 
0/ la perpendiculaire kOx dans le même plan horizontal; 
0* la portion de la verticale du point au-dessous de ce plan. 
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La composante, suivant Ox, de la force centrifuge due au 
mouvement d'entraînement (S) d'un point matériel quel- 
conque m du tore est 

w*w(pCOSa — x). 

Le moment total de la force centrifuge par rapport à Taxe 
de suspension 0/ a, par suite, pour valeur 

— fr> 3 Z/7i(pCOSa — x)z = w a I/wx3 — « a p C09aM/C0SÔ. 

Soient x' 9 z' les coordonnées du point m rapporté à une 
parallèle Ox' k Taxe du tore et à OG, on a 

x= x'cosG h- z'sinO, 
z = — x'sinô -hz'cosô, 
d'où 

Imxz — 1 w (z' 2 — x' 2 ), 

attendu que OG, axe principal d'inertie du tore par rapport à 
son centre de gravité, jouit de la même propriété relative* 
ment à un point quelconque de la direction. Or 

Sm^-hz^A-f-M/*, 
2/n (x ,i -hf n ) = B, 

d'où 

2/w(z"-.r' a )=A+-M/ 2 -B. 

L'expression du moment dû à la force centrifuge est donc 

sin'O (A -h M/* — B) — w a Mp/cosa cosô, 



« a 



et Ton a, pour l'équation du mouvement du. pendule, 

= Attw'cosô— M^/sinÔn (A — Bh- M/^sinaô — w'Mp/cosacosO. 

Il reste à substituer, dans cette équation, la valeur de »'. 
Or la rotation instantanée, dans l'espace absolu du tore autour 

de son centre de gravité, se compose des rotations o>, a>', -j- ; 
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sa composante suivant Taxe du tore est w'-f- usina; mais elle 
est constante, puisque le tore supposé libre n'est soumis 
qu'à l'action de son poids et des réactions des crapaudines de 
la chappe qui rencontrent son axe, en négligeant toutefois les 
frottements. On a donc 

«'-h wsinô = /?, 
d'où 

w'= n — wsinO, 

et Ton a enfin, pour l'équation du mouvement pendulaire, 

(î) ' '" 



« a 



= (Awtî — w a Mp/cosa)cosô — M^/6in0n — sin'GfM/'— B), 

En multipliant cette équation par rf0, puis intégrant, en 
remarquant que -n=o pour = o, il vient 



(a) 



I r/0 a 

;(B-HMi» )ai 



= (A»it— »'Mp/cosa)8inÔ- aM^/sin'- -h^-(M/»— B)8in'0f) 



Pour une valeur très-petite de 0, le second membre de l'é- 
quation (2) se réduit à 

»9(A/i — wMp/cosa), 



( l ) On peut arriver immédiatement à cette formule, en exprimant que le 
demi-accroissement de la force vive est égal à la somme du travail de la pesan- 
teur et de la force centrifuge. En effet, la force vive du système étant égale à 
la force Tire due au mouvement du centre de gravité, augmentée de celle qui 
résulte du mouvement de rotation autour du centre , il vient, pour son demi- 
accroissement, 

l(B + m«)g+iA(«--it»). 

Le travail dû à la pesanteur est — Mf/(i — cos0); le travail de la force 
centrifuge est égal à la moitié du produit du carré de la vitesse angulaire e» par 
l'accroissement du moment d'inertie par rapport à Taxe de rotation de (S); 
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et y pour que ie mouvement ait lieu dans le sens supposé, il 
faut que cette expression soit positive ou que 

- > — 7— COSa, 
e>) A 

ce qui s'accorde avec ce que nous avons trouvé plus haut 
dans le cas de« = o. 
De l'équation (*) on déduit 



ril=±- 

2 



1^ / Bh-M/' 

\/ sin-!cos-iA/itt — w*Mp/cosa)— sin-I Mgl— w , cos î -(M/ a ~ B) || 

en prenant le signe + ou le signe — , selon que dO est po- 
sitif ou négatif. 

Pour de très-petites valeurs de 0, le dénominateur de la 
fraction sous le radical est positif, et le pendule doit s'écarter 
de la verticale dans le sens supposé, jusqu'au moment où ce 
dénominateur s'annule; la valeur correspondante 6' est la plus 
petite racine de l'équation 

(4) À/iw — Mw*p/cosa — tang-| Mgi — w'cos'-fM/ 3 — B) = o. 

À partir de cette valeur, le pendule doit rétrograder jusqu'à 
la verticale, devenant négatif, pour exécuter ensuite une 
oscillation identique à la première, et ainsi de suite. 

Les valeurs de correspondant aux positions d'équilibre du 



or, le moment d'inertie correspondant à la verticale du centre de gravité est 
A iin'0 -+- B cos'0, et par rapport à Taxe ci-dessus 

A sin* 5 + B cos* $ -+- M (/' stn'tf -h p % — q p/ sin $ cos a); 

d'où il suit que l'on a 

i(B -f- M/») ^ -+- 1 A(*'«- «•) 

= - Mgl(i - cos*)-»- — [(A -f- M/ 4 - B)sin f — zMpUind cos*], 

et, en remplaçant »' par sa valeur, on retombe sur la formule (a). Mais cette 
méthode, quoique plus expéditive, ne met pas en évidence la cause première 
du phénomène, et la précédente nous parait préférable. 
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pendule s'obtiendront en égalant à zéro le second membre 
de l'équation (2), ce qui donne 

(5) A/iw - *>'Mp/cosa - tango [Mgl - o'cos'OtM/*- B)] = o. 

Pour 6 = o et = 90 , le premier membre de cette équation 
prend des valeurs de signes contraires; d'où il suit qu'elle a 
une racine 6' inférieure à 90 degrés, et qui, d'après la nature 
de la question, doit correspondre à l'équilibre stable. 

Il est clair qu'il existe une valeur de w pour laquelle l'é- 
cart 6" est le plus grand possible. Pour la déterminer, il suffit 
de différentier l'équation (5) par rapport à &>, ce qui donne 

(6) A/î — awMp/cosa -1- 2w(M/ 1 — B)sinÔ = o, 
d'où 

6) = 



aMp/cosa — (M/ a — B)sinô 



En retranchant du double de l'équation (5) l'équation (6) 
multipliée par w, on trouve 

A/jw — aMg/tangG = o, 

et, en remplaçant w par la valeur ci-dessus, 

A/i* 



2Mp/cos«— (M/ a — B)sinô 



— aM#/ tangO = o. 



Pour = o et =90, on obtient deux résultats de signes 
contraires, et cette équation a bien, conformément à nos pré- 
visions, une racine comprise entre o et 90 degrés ; mais on 
voit que 9" différera d'autant moins de cette dernière limite 
que n sera plus grand. 

Si les oscillations indiquées par la théorie ne se manifestent 
pas dans le jeu de l'appareil de H. Sire, si le pendule arrive 
presque immédiatement à la position d'équilibre qui convient 
à la rotation normale de (S), cela tient à ce que le mouvement 
imprimé à la manivelle par l'expérimentateur n'est pas de 
suite sensiblement uniforme; il croît à partir de zéro jus- 
qu'à une certaine limite de part et d'autre de laquelle il oscille 
en raison même des inégalités d'action dues à la nature des 
êtres organisés. Supposons, en effet, qu'en vertu d'une valeur 
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conslanie de w, le pendule s'écarie de la verticale jusqu'en OG', 
où la vitesse est nulle; si à cet instant « subissait un accrois- 
sement tel que OG' devint une position d'équilibre, le pendule 
resterait en repos; mais si cet accroissement est un peu plus 
fort, le pendule s'écartera encore d'un petit angle de la verticale 
et de OG', viendra en OG # et tendra à exécuter autour de OG' 
une série de petites oscillations; mais, si le pendule arrive 
en G", M reçoit un accroissement un peu supérieur à celui qui 
en ferait la position d'équilibre correspondante, l'oscillation 
descendante sera supprimée, et l'écartement augmentera en- 
core, et ainsi de suite jusqu'au moment où w aura atteint sa 
valeur normale. Le pendule exécutera alors de part et d'autre 
de la position d'équilibre correspondante une série de petites 
oscillations qui seront bientôt anéanties par les frottements et 
la résistance de l'air. On comprend dès lors comment, co crois- 
sant à partir de zéro de quantités très-petites, les oscillations 
sont anéanties successivement à l'exception des petites oscil- 
lations de part et d'autre de la position d'équilibre qui convient 
à la vitesse normale. Il est clair que, si m dépasse la valeur 
pour laquelle 0" est maximum, le pendule doit se rapprocher 
de la verticale. 

Pour trouver la loi des petites oscillations du pendule de 
part et d'autre de la position d'équilibre stable correspondant 
à la valeur normale de w, posons = 6' -h à, d étant l'angle 
variable formé par le pendule avec cette position et dont nous 
négligerons le carré. En substituant cette valeur dans l'équa- 
tion (i), il vient 

</»*_ r (A&»/i-6> 2 Mp/co9a)sinQ , -+-^/cosQ ,, -« 1 cosa9 ,, (M/ a — B) l . 
dt*~ L B-+-M/ 2 J 

On tire de là, en appelant d l'écart maximum, pour lequel 
la vitesse est nulle, et comptant le temps à partir de l'instant 
correspondant, 

tf = £ COSf*f, 

en posant 

/(Aw« — w a Mpcosa)sinô*-*-MWcosô"— w^cosaô-lM/"— B) 

**= V ^-M 73 ' 

d'où Ton déduit sans peine la durée d'une oscillation. 
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Si, en nous plaçant dans la même hypothèse sur le sens re- 
latif de ça et de n, nous supposons que 

Aw/i — u'MpZ COSa < o, 

le pendule s'éloignera de l'axe de rotation, et Ton reconnaîtra 
sans peine que la formule (i) sera remplacée par la suivante : 



6>* 



= («'Mp/cosa — À/iw) cosô — M^/sinO -+- — (M/ a - B) sin'O, 



2 



qui donnera lieu à une discussion analogue à la précédente. 

Si Ton change le sens de la vitesse angulaire &>, le pendule 
s'éloignera de l'axe de (S), suivant une loi exprimée par la for- 
mule précédente, dans laquelle on changera » en - n. 

139. De V équation des forces vives appliquée à un système 
de corps solides, en ayant égard aux ébranlements des molé- 
cules (théorème de Coriolis). — Il nous suffira de considérer 
l'un de ces corps en le supposant libre, en comprenant dans les 
forces extérieures les réactions provenant des autres parties 
du système. 

Nous rapporterons les vibrations, supposées de très-petite 
amplitude, des molécules d'un corps (M) aux positions des 
points correspondants du système invariable (S) que formerait 
le corps (M) si, à l'instant considéré, les molécules de ce der- 
nier venaient subitement à s'arrêter dans leur mouvement vi- 
bratoire. 

Le mouvement de (S) résulte de la définition même de ce 
système moyen; car les sommes des projections et des mo- 
ments de ses quantités de mouvement, par rapport à trois axes 
rectangulaires, sont, à chaque instant, respectivement égales 
aux sommes analogues pour le corps (M); or, les quantités de 
mouvement se composant comme les vitesses, la quantité de 
mouvement de chaque molécule de ce dernier corps est la 
résultante de la quantité analogue de (S) qui lui correspond, 
et de la quantité de mouvement due à la vitesse vibratoire ; par 
suite les sommes des projections et des moments des quan- 
tités de mouvement vibratoire, prises relativement aux trois 
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axes ci-dessus, sont nulles, ou encore ces quantités con- 
sidérées comme des forces appliquées aux différents points 
de (S) se font équilibre autour de ce système invariable. 
Cela posé, soient 

V et V r les vitesses absolue et vibratoire de la molécule m 

de (M); 
V« la vitesse contemporaine du point correspondant de (S); 
T. le travail des forces extérieures appliquées à (M) et estimé 

dans le mouvement de (S) depuis l'instant pris pour origine ; 

T r le travail des mêmes forces estimé dans le mouvement vi- 
bratoire; 

T/le travail des forces moléculaires. 

Le travail des forces extérieures, dans le mouvement absolu, 
des particules de M est évidemment T M -t- T,; on a, par con- 
séquent, 

IaïihV»= T.+ T, h- Tp 

en donnant au symbole À la signification ordinaire d'accrois- 
sement. 

Si l'on appelle T, le travail des forces d'entraînement dues 
au mouvement relatif des molécules de (M) par rapport au 
système invariable (S), estimé dans ce même mouvement, on 
a, d'après un théorème connu, 

d'où 

(A) ^(V'-V^T^T,. 

D'un autre côté, V étant la résultante de V, et V M , on a, en 
appelant x la projection de V r sur Y m , 

et 

2/m(V 5 -V;) -=2/wV^-+-a2/itV m x. 

Or nous avons démontré plus haut que les quantités de 
mouvement m\ r se font équilibre autour du système (S), ce 
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qui, d'après le principe du travail virtuel, s'exprime par 
par conséquent la formule (À) devient 



\ù*mS* m =1 m + T, 



et donne lieu à ce théorème remarquable : Le principe des 
forces vives subsiste pour un système de molécules dont les vi- 
brations sont d'une faible amplitude, en ne tenant compte 
que du mouvement moyen, pourvu que Von ajoute au travail 
des forces extérieures le travail estimé dans le mouvement 
vibratoire des forces qui, à chaque instant, seraient capables 
de produire sur chaque molécule, considérée comme libre, 
son mouvement moyen. 

Les six équations de translation et de rotation relatives au 
mouvement de ( M), et par suite celles qui déterminent le mou- 
vement de (S), ne renferment que les forces extérieures qui 
sollicitent ce corps; d'un autre côté, l'amplitude des vibrations 
de ce même corps étant très-faible, les coordonnées des diffé- 
rents points de (M) ou de (S) en un instant quelconque sont 
très-peu différentes de celles qui conviennent aux points au- 
tour desquels les vibrations s'exécutent, et dont l'ensemble 
constitue un corps identique à (M) supposé en repos; donc 
le mouvement moyen est sensiblement celui que prendrait le 
corps (M ) sous l'action des forces qui le sollicitent, si ses mo- 
lécules n'étaient pas susceptibles de vibrer; en d'autres termes, 
on peut prendre approximativement, pour le mouvement 
moyen, celui que l'on emploie dans les applications lorsque 
Ton néglige l'influence des vibrations moléculaires. Il est 
maintenant facile de voir que le terme T„ dû aux vibrations 
des molécules, est très-petit et par suite négligeable; désignons 
en effet par ds un élément de la trajectoire décrite par chaquç 
molécule dans son mouvement vibratoire, en projection sur 
la direction de la force d'entratnement F,; le terme de T, qui 



correspond à la masse m est / ¥<ds. 



dif 



i3'» 



inr 
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Pour effectuer cette intégration, H suffit d'ajouter les inté- 
grales analogues prises pour tous les intervalles finis qui con- 
stituent t et pour chacun desquels d¥ 4 reste constamment de 
même signe. 

Soient 

*' et t" les limites de l'un de ces intervalles; 
F'e, ït, sf>s? les valeurs correspondant à ces limites de F et 
de *• 

On aura 



La différentielle dF„ conservant constamment le même signe 
e 
sdF t , sera de la forme s l (¥ e — ¥ / e ) f s { désignant une quantité 

de même ordre que s; l'expression ci-dessus deviendra ainsi 



i 



quantité de même ordre que l'amplitude des déplacements et 
par conséquent négligeable; il en sera de même de la somme 
des quantités analogues pour une même molécule, relatives 
à la totalité des intervalles compris entre o et f pour chacun 
desquels le signe de d¥ t reste le même, et dont le nombre est 
nécessairement fini, et par suite de T„ qui résulte de la réu- 
nion des sommes semblables pour toutes les molécules du 
corps. 

Donc, dans l'équation des forces vives établie pour le mou- 
vement moyen d'un corps solide et par suite d'un système de 
corps solides, on peut faire abstraction des vibrations des mo- 
lécules. 

FIN DU TOME PREMIER. 
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